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Zu dieser Anleitung

1.1

1.2

Zu dieser Anleitung

Zweck/Giltigkeit

Diese Anleitung ist Teil des Moduls und beschreibt den sicheren
und sachgemalien Einsatz in allen Betriebsphasen.

Diese Anleitung ist ausschlief3lich fur das auf der Titelseite ange-
gebene Modul gliltig.

Zielgruppen

Zielgruppe

Aufgabe

Hersteller, Betreiber

= Diese Anleitung dem Personal jederzeit zuganglich halten.

= Personal zum Lesen und Beachten dieser Anleitung und der mit
geltenden Unterlagen anhalten, insbesondere der
Sicherheitshinweise und Warnhinweise.

Fachpersonal, Monteur

= Diese Anleitung und die mit geltenden Unterlagen lesen, beachten
und befolgen, insbesondere die Sicherheitshinweise und
Warnhinweise.

Tabelle 1

1.3

Mit geltende Unterlagen

Unterlage

Zweck

Katalog

Technische Daten bzw. Einsatzparameter des Moduls und Informatio-
nen zu Zubehorteilen. Es gilt jeweils die letzte Fassung. (siehe
www.schunk.com )

Benutzerhandbuch des ver-
wendeten Umrichters

Enthalt weiterfiihrende Informationen zur Firmware des Umrichters.
Diese werden bendétigt zur Ansteuerung/Parametrierung des Torque-
motors STM. (siehe Homepage des jeweiligen Herstellers)

Allgemeine Geschéfts-
bedingungen (AGB)

U. a. Hinweise zur Gewahrleistung. (sieche www.schunk.com)

Tabelle 2

04/STM-560V/de/2010-12-10/SW
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Zu dieser Anleitung

1.4 Symbole in dieser Anleitung

Um Ihnen einen schnellen Zugriff auf Informationen zu ermdégli-
chen, werden in dieser Anleitung folgende Symbole verwendet:

Symbol Bedeutung
/A GEFAHR Gefahren fur Personen.
Nichtbeachtung fuhrt zu Tod oder schweren Verletzungen.
/A WARNUNG Gefahren fur Personen.
Nichtbeachtung kann zu Tod oder schweren Verletzungen fihren.
0 ACHTUNG Informationen zur Vermeidung von Sachschaden, zum Verstandnis oder zum
Optimieren der Arbeitsablaufe.
v Voraussetzung zu einer Handlungsanleitung.
> Handlungsanleitung, auch MaRnahmen in einem Warnhinweis oder Hinweis.
1 Schrittweise Handlungsanleitung.
2 = Reihenfolge beachten.
3
In einer Grafik dargestelltes Einzelteil/Ersatzteil.
(10) Verweis im Text oder in einer Handlungsanleitung auf ein Teil, das in einer Grafik

dargestellt ist.

Tabelle 3

1.5 Begriffe in der Anleitung
Begriff Bedeutung
Umrichter Controller, AC Umrichter, Servo-Umrichter, Steuerung
Tabelle 4

8 04/STM-560V/de/2010-12-10/SW
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Grundlegende Sicherheitshinweise

2 Grundlegende Sicherheitshinweise

2.1 BestimmungsgemaRe Verwendung

Der STM wurde konstruiert um Lasten, Werkstlicke bzw. Gegen-
stéanden rotierend zu bewegen.

Der STM darf nur in Verbindung mit einem Umrichter betrieben
werden.

Das Modul ist zum Einbau in eine Maschine bestimmt. Die Anfor-
derungen der zutreffenden Richtlinien missen beachtet und ein-
gehalten werden.

Das Modul darf ausschlie3lich im Rahmen seiner definierten Ein-
satzparameter verwendet werden.

Zur bestimmungsgemafen Verwendung gehért auch die Einhal-
tung der vom Hersteller vorgeschriebenen Inbetriebnahme-, Mon-
tage-, Betriebs- und Umgebungsbedingungen.

Eine andere oder darlber hinausgehende Verwendung gilt als
nicht bestimmungsgemal. Fir hieraus resultierende Schaden
haftet der Hersteller nicht.

2.2 Umgebungs- und Einsatzbedingungen

= Modul nur im Rahmen seiner definierten Einsatzparameter
verwenden (siehe Kapitel 5, Seite 16 und Katalog).

=>» Sicherstellen, dass der Einsatzbereich des Moduls auf3erhalb
des explosionsgefahrdeten Bereichs ist.

= Sicherstellen, dass die Umgebung sauber ist und die
Umgebungstemperatur den Angaben gemaf Katalog
entspricht.

=>» Sicherstellen, dass die Umgebung frei von Spritzwasser und
Dampfen sowie von Abriebs- oder Prozessstauben ist.
Ausgenommen hiervon sind Module, die speziell fur
verschmutzte Umgebungen ausgelegt sind.

04/STM-560V/de/2010-12-10/SW 9
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Grundlegende Sicherheitshinweise

2.3 Produktsicherheit

Das Modul entspricht dem Stand der Technik und den anerkann-
ten sicherheitstechnischen Regeln zum Zeitpunkt der Ausliefe-
rung. Gefahrdungen kénnten jedoch entstehen, wenn z. B.:

¢ das Modul nicht bestimmungsgemaf verwendet wird.

* das Modul unsachgemaf montiert oder gewartet wird.

e die EG-Maschinenrichtlinie, die VDE-Richtlinien, die am
Einsatzort gultigen Sicherheits- und Unfallverhitungs-
vorschriften und die Sicherheits- und Montagehinweise nicht
beachtet werden.

2.31 Schutzeinrichtungen

Beim Einsatz des Moduls missen Schutzeinrichtungen einge-
setzt werden, die bei ungewollten Bewegungen oder Systemreak-
tionen das Unfallrisiko minimieren und ggf. den STM in einen
sicheren Zustand fihren kénnen.

Die Schutzeinrichtungen missen den Anforderungen der EG-
Maschinenrichtlinie und der IEC/EN 60204-1 entsprechen.

= Das Gehause des STM muss mittels des Schutzleiters im
Leistungskabel Gber den Umrichter geerdet werden.

2.3.2 Bauliche Veranderungen, An- oder Umbauten

Zusatzliche Bohrungen, Gewinde oder Anbauten, die nicht als
Zubehoér von SCHUNK angeboten werden, durfen nur mit Ge-
nehmigung der Firma SCHUNK angebracht werden.

Nicht genehmigte Veranderungen fuhren zum Ausschluss der
Produkthaftung.

233 Kundendienst
Far technische Auskunfte und Rickfragen zu SCHUNK Produk-
ten steht der SCHUNK Kundendienst zur Verfigung.
= Ansprechpartner anrufen. (siehe Kapitel 15, Seite 71)
=>» ID des Moduls angeben. (siehe Kapitel 6.1, Seite 19)

10 04/STM-560V/de/2010-12-10/SW
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Grundlegende Sicherheitshinweise

2.4 Pflichten des Herstellers/Betreibers

241 Personalauswahl und -qualifikation

Arbeiten am Modul dirfen nur von autorisiertem Personal durch-
gefuhrt werden. Hierbei ist das gesetzliche Mindestalter zu be-
achten.

Die Montage, Inbetriebnahme und Instandsetzung des Moduls
darf nur von geschultem und entsprechend eingewiesenem
Fachpersonal durchgefuhrt werden.

Der Hersteller/Betreiber muss sicherstellen, dass das Personal
entsprechend der ihm Ubertragenen Arbeiten fir das Modul fach-
gerecht geschult wird.

242 Organisatorische MaBRnahmen

=> Sicherstellen, dass zumindest ein Exemplar dieser Anleitung
in unmittelbarer Nahe der Maschine/Anlage, in die das Modul
eingebaut ist, aufbewahrt wird und der betroffenen Zielgruppe
zuganglich ist.

= Sicherstellen, dass das Personal vor Arbeitsbeginn diese
Anleitung, insbesondere das Kapitel 2 "Grundlegende
Sicherheitshinweise", gelesen und verstanden hat.

= Die am Einsatzort gultigen Sicherheits- und
Unfallverhitungsvorschriften beachten und anweisen.

=> Die am Einsatzort gultigen Umweltschutzvorschriften
beachten und anweisen.

= Schutzausrustung zur Verfigung stellen.

=> Gelegentlich das sicherheits- und gefahrenbewusste
Verhalten des Personals kontrollieren.

243 Entsorgung

=>» Bestandteile des Moduls nach ortlichen Vorschriften dem
Recycling oder der ordnungsgemafen Entsorgung zuflhren.

04/STM-560V/de/2010-12-10/SW 11
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2.5

2.51

2.5.2

2.5.3

254

Pflichten des Personals

Sicherheitsbewusstes Arbeiten
=>» Jede Arbeitsweise unterlassen, die die Funktion und
Betriebssicherheit des Moduls beeintrachtigen.

=> Die am Einsatzort gultigen Sicherheits- und
Unfallverhitungsvorschriften beachten.

= Schutzausristung tragen.

SicherheitsmaRnahmen beim Transport
= Beim Transport und Handling von Modulen mit groRem
Gewicht auf entsprechende Sicherheitsvorkehrungen achten.

= Auf Zugentlastung der Kabel achten.

SicherheitsmaBnahmen beim Betrieb

= Das Modul nur betreiben, wenn alle Schutzeinrichtungen
angebaut und funktionsfahig sind.

= Mindestens einmal pro Schicht das Modul auf auferlich
erkennbare Schaden und Mangel prifen.

=>» Eingetretene Veranderungen einschlieBlich des
Betriebsverhaltens sofort den zustandigen Stellen/ Personen
melden. Ggf. Maschine/Anlage sofort stillsetzen und sichern.

Verhalten bei Storungen bzw. Notféllen

Treten am Modul sicherheitsrelevante Storungen auf oder lasst

das Betriebsverhalten auf solche schlieRen:

= Maschine/Anlage sofort stillsetzen, sichern und die Stérung
den zustandigen Stellen/Personen melden.

= Stérungen nur durch ausgebildetes und autorisiertes Personal
beheben lassen.

2> Die Maschine/Anlage erst dann wieder anfahren, wenn die
Stérungsursache beseitigt ist.

12
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Grundlegende Sicherheitshinweise

2.5.5 Hinweise auf besondere Gefahren

Verletzungsgefahr durch herabfallende und heraus-
schleudernde Gegenstéande!

= Schutzeinrichtungen vorsehen, um das Herabfallen oder das
Herausschleudern von Gegenstanden zu vermeiden, z. B.
bearbeitete Werkstlicke, Werkzeuge, Spane, Bruchstlicke,
Abfalle.

= Betriebsbedingungen anpassen, z. B. Geschwindigkeit
reduzieren.

Verletzungsgefahr bei unerwarteten Bewegungen der
Maschine/Anlage!

= Keine Teile von Hand bewegen, wenn die Energieversorgung
angeschlossen ist.

= Nicht in die offene Mechanik und den Bewegungsbereich des
Moduls greifen.

= Vor Montage-, Umbau-, Wartungs- und Einstellarbeiten die
Energiezufihrungen entfernen.

= Wartung, Um- oder Anbauten auf3erhalb der Gefahrenzone
durchflhren.

= Modul bei allen Arbeiten gegen versehentliches Betatigen
sichern.

Verletzungsgefahr durch bewegliche Teile bei fehlerhafter
Ansteuerung!

Ursachen fur fehlerhafte Ansteuerungen kénnen sein:

* Verkabelungs- und Verdrahtungsfehler

* Entfernen von Sicherheitseinrichtungen

* Softwarefehler

* Fehler von Messwert- und Signalgebern

* Eingabe falscher Parameter vor der Inbetriebnahme
¢ Defektes Modul

04/STM-560V/de/2010-12-10/SW 13
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AWARNUNG

Verbrennungsgefahr durch Beriihren von heillen
Oberflachen!

Wahrend des Betriebes kann der STM eine Oberflachentempe-
ratur Gber 85°C erreichen.

=>» Modul auf mindestens 40°C abkiihlen lassen bevor Arbeiten
am Modul durchgefiihrt werden.

= Oberflachentemperatur messen, bevor das Modul berthrt
wird.

= Ggf. Schutzhandschuhe tragen.

Gefahr durch Stromschlag bei Beriihrung
spannungsfihrender Teile!

= Vor Arbeiten an der Maschine und den Peripheriegerate diese
vom Stromnetz trennen und gegen versehentliches
Einschalten sichern.

= Warten, bis sich die Zwischenkreisspannung des Umrichters
vollstandig entladen hat (siehe Handbuch des Herstellers vom
Umrichter).

14
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Gewaihrleistung

3  Gewahrleistung

Die Gewahrleistung betragt 24 Monate ab Lieferdatum Werk un-
ter folgenden Bedingungen:

* Beachtung der vorgeschriebenen Wartungsintervalle (siehe
Kapitel 11.1, Seite 63)

* Beachtung der Umgebungs- und Einsatzbedingungen (siehe
Kapitel 2.2, Seite 9)

Beachten Sie hierzu auch unsere Allgemeinen Geschaftsbedin-
gungen (AGB).

Der Gewahrleistungsanspruch erlischt,

* wenn Schaden durch unsachgemalie Bedienung entstehen.

* wenn Instandsetzungsarbeiten oder Eingriffe von hierzu nicht
ermachtigten Personen vorgenommen werden.

* bei Verwendung von Zubehérteilen, die nicht auf das Modul
abgestimmt sind.

4 Lieferumfang

Der Lieferumfang beinhaltet:
* Elektrisches Drehmodul Typ STM in der bestellten Variante

* Ein Exemplar der Montage- und Betriebsanleitung incl.
EG-Konformitatserklarung nach Niederspannungsrichtlinie

Fir das Modul wird folgendes Zubehor bendtigt:

¢ Kabelsatz (Leistungs-/Geberkabel)

Fir das Modul wird folgendes Zubehér empfohlen:
* Umrichter (Bosch IndraDrive C - HSC02 oder Siemens
Sinamics S120 CU310-DP)

= Zubehdr separat bestellen.

= Weiteres Zubehor siehe Katalog oder www.schunk.com.

04/STM-560V/de/2010-12-10/SW 15
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Produktbeschreibung

5 Produktbeschreibung

5.1 Torquemotor STM

511 Aufbau und Beschreibung des STMs

1 Grundtrager (fest) 5 Steckeranschluss
2 Rotor (beweglich) 6 Stecker (Sensorkabel)
3 Lagerflansch 7 Stecker (Leistungskabel)

4 Dichtflansch

Abbildung 1 Bestandteile

Ubersicht Der STM ist ein fertig montierter permanenterregter Synchronmo-
tor Motor in einem zylindrischen Gehause mit einer Mittelboh-
rung.

Der STM besitzt ein integriertes Messsystem. In der Motorwick-
lung ist ein Temperatursensor integriert.

Torquemotor Der STM gehort zu der Kategorie der Torquemotoren. Typische
Eigenschaften eines Torquemotors sind sein hohes Drehmoment,
geringe Drehzahlen und eine hohe Steifigkeit.

Einsatzgebiet Der STM wird typischerweise zum Drehen und Schwenken von
groflen Massen eingesetzt. Die Mittelbohrung kann als Medien-
durchflihrung verwendet werden.

Betriebsarten Der STM muss uber einen Umrichter betrieben werden. Folgende
Betriebsarten konnen eingestellt werden:

* Momentgeregelt
* Geschwindigkeitsgeregelt

* Positionsgeregelt

16 04/STM-560V/de/2010-12-10/SW
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Produktbeschreibung

5.1.2

Wartungsfreie
Schmierung

51.3

Mechanische Schnittstellen

Der STM ist mit Hilfe eines Franke-Lagers einfach gelagert. Die-
ses Lager ist Uber eine einmalige Fettschmierung geschmiert.

Unter normalen Betriebsbedingungen reicht die Fettschmierung
fur 20.000 Betriebsstunden (siehe Wartung Kapitel 11 Seite 63).

Die mechanischen Schnittstellen sind in der Zeichnung Kapitel 13
Seite 67 dargestellt.

Elektrische Schnittstellen

' Umrichter

Versorgungs-

spannung

Steckeranschluss STM P

Geberwerte

Gebersystem

Grundtrager STM

A"
w
2

/

/ Temperatursensor KTY 84

/

Abbildung 2 STM Schaltschema

Als Positions-Ruckflhreinheit ist ein inkrementeller Geber (TTL-
Signale) eingebaut.

Der Temperatursensor kann zur Kontrolle der Temperatur in den
Wicklungen verwendet werden, um vor unzulassigen Betriebszu-
standen zu schutzen. Diese Daten konnen durch den Umrichter
ausgewertet werden.

04/STM-560V/de/2010-12-10/SW
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Produktbeschreibung

51.4 Typenschliussel und Typenschild

Bestellbezeichnung STMxxx - xxxX - S - x - XX

Baugrofie
STM210 =d 210 mm
STM170 =d 170 mm
STM135=d 135 mm

Spannung

560 = 560 Volt Nennspannung Motor

Kabelausflihrung

S =mit Steckeranschluss fiir Leistungs- und Geberkabel

Bremse
N = ohne Bremse
B = mit Bremse

IP Schutzklasse
40 = IP40 Schutzklasse

Das Typenschild ist an einer der breiten Seiten des Moduls an-

gebracht.

Bezeichnung Angabe

Hersteller Schunk GmbH & Co. KG
Typ / Modell - Schutzart STM210-560-S-N-40

ID 03068xx

Nennmoment (My) 10 Nm

Spannung (Uy) 560 V

Strom (ly) 1,44 A

Tabelle 5 Angaben auf dem Typenschild (Beispiel STM210)

18 04/STM-560V/de/2010-12-10/SW
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Technische Daten

6 Technische Daten

6.1 Technische Daten des STM

Weitere technische Daten kénnen Sie in unserem Katalog einse-
hen. Es gilt jeweils die letzte Fassung.

6.1.1 Daten STM135

Hinweis
Alle technischen Daten beziehen sich auf die in der Tabelle an-

gegebene Warmeleitflache.

BaugroRe STM135 560V
ID 03068xx
Warmeleitflache [mm?] 57686
Mechanische Betriebsdaten

Eigenmasse [kg] 2,7
Mafle (@ x L) [mm] 135x 63
Mittenbohrung (@) [mm] 15
Umgebungstemperatur [°C]

Min. +5

Max. +55
Massentragheit rotierenden Teile [kgm?] 0,001431
Max. Massentragheitsmoment [kgm?] 0,05

Schwenkbereich [°]

>360 (endlos drehend)

Wiederholgenauigkeit *1[°]

0,02

*! Streuung der Endlagen bei 100 aufeinander folgenden Bewegungen. Bei Anfahrt aus gleicher Richtung.

Messsystem

Inkrementell

Dichtheit IP

40

Zulassige Betriebsart

S1 - Dauerbetrieb*?

*2 Gilt nur wenn die Voraussetzungen aus Kapitel 7.1, Seite 26 erfillt sind. Sonst ist die zulassige Betriebsart S6 - Durchlaufbetrieb

mit Aussetzbelastung.

Elektrischer Anschluss - erforderliche Kabelquerschnitte und Anzahl der Litzen

Leistung [mm?] 3x1
Erdung [mm?] 1x1
Drehgeber [mm?] 8 x0,25
Temperaturfihler [mm?] 2x0,25
Angaben zum integrierten Motor

Motortyp Synchron
Schaltung Stern

04/STM-560V/de/2010-12-10/SW
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BaugroRe STM135 560V
Temperatursensor (Typ) KTY84

Max. zulassige Betriebstemperatur [°C] +85
Isolationsklasse Klasse F DIN 57530
Abgegebene Wellenleistung P, [kw] 0,14
Zwischenkreisspannung Uzk [V] 560
Nennmoment M, [Nm] 2,5
Nennstrom |, [A] 1,1
Spitzenstrom |,y [A] 3,8
Drehmomentkonstante K [Nm/A] 1,9
Nenndrehzahl n,, [U/min] 600

Max. Drehzahl nay [U/min] 2300
Wicklungswiderstand (Phase-Phase) Ry, [Ohm] 26,5
Wicklungsinduktivitat (Phase-Phase) Ly [mH] 42,68
Elektrische Zeitkonstante T [ms] 1,61
Polpaarzahl N 15

Angaben zum integrierten Messsystem

1V Sin-Cos-Signal (analog), magnetisches Mess-

Typ system mit Referenzspur
Spannungsversorgung [V] 5+10%
Mittlere Stromaufnahme [mA] 65
Anzahl Pole 144
Tabelle 6
6.1.2 Daten STM170
Hinweis
Alle technischen Daten beziehen sich auf die in der Tabelle an-
gegebene Warmeleitflache.
BaugroRe STM170 560V
ID 03068xx
Warmeleitflache [mm?] 49302
Mechanische Betriebsdaten
Eigenmasse [kg] 4,7
MaRe (D x L) [mm] 170 x 66
Mittenbohrung (&) [mm] 32
Umgebungstemperatur [°C]
Min. +5
Max. +55

20
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Technische Daten

BaugroRe STM170 560V

Massentragheit rotierenden Teile [kg m?] 0,003859

Max. Massentragheitsmoment [kg m?] 0,14

Schwenkbereich [°] >360 (endlos drehend)
Wiederholgenauigkeit *1 [°] 0,02

+ Streuung der Endlagen bei 100 aufeinander folgenden Bewegungen. Bei Anfahrt aus gleicher Richtung.
Messsystem Inkrementell

Dichtheit IP 40

Zulassige Betriebsart S1 - Dauerbetrieb*?

*2 Gilt nur wenn die Voraussetzungen aus Kapitel 7.1, Seite 26 erfillt sind. Sonst ist die zulassige Betriebsart S6 - Durchlaufbetrieb
mit Aussetzbelastung.

Elektrischer Anschluss - erforderliche Kabelquerschnitte und Anzahl der Litzen

Leistung [mm?] 3x1
Erdung [mm?] 1x1
Drehgeber [mm?] 8 x0,25
Temperaturflihler [mm?] 2x0,25
Angaben zum integrierten Motor

Motortyp Synchron
Schaltung Stern
Temperatursensor (Typ) KTY84
Max. zulassige Betriebstemperatur [°C] +85
Isolationsklasse Klasse F DIN 57530
Abgegebene Wellenleistung Pn [kw] 0,74
Zwischenkreisspannung UZK [V] 560
Nennmoment Mn [Nm] 5,0
Nennstrom In [A] 1,6
Spitzenstrom Imax [A] 5,65
Drehmomentkonstante K [Nm/A] 3,1
Nenndrehzahl nn [U/min] 500
Max. Drehzahl nmax [U/min] 1618
Wicklungswiderstand (Phase-Phase) R20 [Ohm] 17,1
Wicklungsinduktivitat (Phase-Phase) L20 [mH] 249
Elektrische Zeitkonstante T [ms] 1,46
Polpaarzahl N 15

Angaben zum integrierten Messsystem

1V Sin-Cos-Signal (analog), magnetisches Mess-

T
yp system mit Referenzspur

Spannungsversorgung [V] 5+10 %

Mittlere Stromaufnahme [mA] 65

Anzahl Pole 200

Tabelle 7
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6.1.3 Daten STM210

Hinweis

Alle technischen Daten beziehen sich auf die in der Tabelle an-
gegebene Warmeleitflache.

BaugroBe STM210 560V
ID 03068xx
Warmeleitflache [mm?] 37363
Mechanische Betriebsdaten

Eigenmasse [kq] 7,8

MaRe (J x L) [mm] 210x 77
Mittenbohrung (@) [mm] 40
Umgebungstemperatur [°C]

Min. +5

Max. +55
Massentragheit rotierenden Teile [kg m?] 0,011278
Max. Massentragheitsmoment [kg m?] 0,39472
Schwenkbereich [°] >360 (endlos drehend)
Wiederholgenauigkeit *1 [°] 0,02

*! Streuung der Endlagen bei 100 aufeinander folgenden Bewegungen. Bei Anfahrt aus gleicher Richtung.

Messsystem

Inkrementell

Dichtheit IP

40

Zulassige Betriebsart

S1 - Dauerbetrieb*?

*2 Gilt nur wenn die Voraussetzungen aus Kapitel 7.1, Seite 26 erfillt sind. Sonst ist die zulassige Betriebsart S6 - Durchlaufbetrieb

mit Aussetzbelastung.

Elektrischer Anschluss - erforderliche Kabelquerschnitte und Anzahl der Litzen

Leistung [mm?] 3x1
Erdung [mm?] 1x1
Drehgeber [mm?] 8x0,25
Temperaturfihler [mm?] 2x0,25
Angaben zum integrierten Motor

Motortyp Synchron
Schaltung Stern
Temperatursensor (Typ) KTY84
Max. zulassige Betriebstemperatur [°C] +85
Isolationsklasse Klasse F DIN 57530
Abgegebene Wellenleistung Pn [kw] 0,92
Zwischenkreisspannung UZK [V] 560
Nennmoment Mn [Nm] 10
Nennstrom In [A] 1,8

22
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BaugroRe STM210 560V
Spitzenstrom Imax [A] 57
Drehmomentkonstante K [Nm/A] 5,6
Nenndrehzahl nn [U/min] 400

Max. Drehzahl nmax [U/min] 1000
Wicklungswiderstand (Phase-Phase) R20 [Ohm] 16,6
Wicklungsinduktivitat (Phase-Phase) L20 [mH] 58,12
Elektrische Zeitkonstante T [ms] 3,5
Polpaarzahl N 16

Angaben zum integrierten Messsystem

1V Sin-Cos-Signal (analog), magnetisches Mess-

Typ system mit Referenzspur
Spannungsversorgung [V] 5+10 %
Mittlere Stromaufnahme [mA] 65
Anzahl Pole 200
Tabelle 8

6.2 Anforderungen an Leistungs- und Sensorkabel
Kabel Typ Leistung Sensor
Anzahl der Adern 4x1mm?, 2x0,25mm? 8x0,25m?
Min. Querschnitt der Adern [mm?] 1 0,25
Max. Durchmesser Kabel [mm] 10 6
Max. Spannung [V] 600 24
Geschirmt ja ja
Verdrillt nein ja
Schleppkettentauglich ja ja
Temperatureinsatzbereich [°C] +5 bis +55 +5 bis +55
max. Kabellange [m] (zwischen STM und Umrichter) |20 20

Tabelle 9
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Technische Daten

6.3 Bremse

Achtung

Es handelt sich hier um keine Betriebsbremse. Sie darf nicht als
Sicherheitsbauteil verwendet werden. Die Bremse dient lediglich
zur Unterstltzung des Stillstandmoments.

1/

A
[ ]

12/~

Abbildung 3 Bremse Aufbau

Pos.

"/ Kontaktflache zwischen Bremsbelag und Rotor

12/ Vorgespannter Bremskolben mit Bremsbelag

Tabelle 10 Legende zu Abbildung 3

6.3.1 Technische Daten Bremsventil MV15

Abbildung 4 Ventil Montage

BezugsgroRe Werte

Gefilterte Druckluft, gedlt oder trocken

Zulassiges Medium S
Druckluftreinheitsklassen ISO 8573-17 4 4

Nenndurchfluss bei 6 bar 45 NI/min

P
Betriebsdruckbereich [bar] 11
Leistungsaufnahme 2,8W
Spannung 24V (+10% / -5%)

Tabelle 11 Technische Daten Bremsventil MV15
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Technische Daten

6.3.2

6.3.3

6.3.4

=>» Weitere Technische Daten sind aus dem Datenblatt zum
Ventil MV15 zu entnehmen und zu beachten.

Hinweis

Liegt am Ventil ein Lowpegel-Signal des Reglers an, ist das elekt-
ropneumatische Bremsventil geschlossen. Dadurch ist die Brem-
se aktiv.

Liegt am Ventil ein Highpegel-Signal des Reglers an, wird das
elektropneumatische Bremsventil gedffnet. Dadurch ist die Brem-
se inaktiv.

Anschluss an Bosch IndraDrive

Klemme Kabelfarbe Bremsventil
X6-3 +24V (rot)
X6-4 0V (schwarz)

Tabelle 12 Anschluss IndraDrive C

Anschluss an Siemens Safe Brake Relay

Klemme Kabelfarbe Bremsventil
BR+ +24V (rot)
BR- 0V (schwarz)

Tabelle 13  Anschluss Sinamics CU310DP

Momente Haltebremse

Motor-Typ Moment Haltebremse [Nm]
STM135 2,5

STM170 5

STM210 10

Tabelle 14  Momente Haltebremse
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71

Ebenheit der
Anschraubflache
prifen

Voraussetzungen

Montage

Mechanischer Anschluss

AWARNUNG

Verletzungsgefahr bei unerwarteten Bewegungen der
Maschine/Anlage!

= Energieversorgung abschalten.

O ACHTUNG

Funktionsstorungen durch mechanische Spannungen im
Gehause moglich!

=> Anforderungen an die Ebenheit der Montageflache beachten.

Die Werte beziehen sich auf die gesamte Anschraubflache.

Durchmesser [mm] Zulassige Unebenheit [mm]

<100 <0,02

> 100 <0,05

Tabelle 15  Anforderungen an die Ebenheit der Anschraubflache

Je nach Belastung entwickelt der STM eine sehr grolte Warme-
menge, die abgeleitet werden muss:

=>» Motor auf warmeleitende Materialien montieren.

So wird die IP-Schutzklasse 40 erreicht:

=» Anschlusskonstruktion so ausfiihren, dass keine Spane,
Kihlwasser oder Schmutz aus dem Arbeitsraum in den
Anschlussbereich des STM eindringen kénnen.

Hinweis

Falls die Einheit Gber die Index-Spur des Messsystems referen-
ziert werden soll und der Verfahrbereich begrenzt ist, so ist beim
Einbau des STM auf die passende Ausrichtung des Grundtragers
in der Maschine zu achten. (siehe Abbildung 5, Seite 27)

=>» Die Nullpunktmarkierung von Rotor und Grundkdrper
senkrecht Ubereinander ausrichten.

26
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Montage

=>» Die Position des STM in der Maschine so wahlen, dass der
Nullimpuls mittig vom Verfahrbereich liegt.

Abbildung 5 Ausrichtung Nullimpuls

Pos. Beschreibung

"/ Nullpunktmarkierung an Rotor und Grundkérper

12/ maximal moéglicher Verfahrbereich

Tabelle 16

Montage v' Schnittstellen zu Anbauteilen sind sauber und nicht bescha-
digt.
Das Modul wird Gber die jeweilige Schnittstelle an die Maschine
montiert. Es werden pro Befestigungsseite je sechs Befesti-
gungsschrauben bendtigt. (siehe Abbildung 6, Seite 28)

Hinweis
Alle Male der Zeichnungen kénnen auf unserer Internetseite im
Bereich ,CAD-Datenservice” enthommen werden.
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Montage
| g
> i o
D> <
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/__ .
T=>)
U
[+ - P
3
3
<7>
[
L
1 - Befestigungsschrauben M10 3 - Zentrierstifte D5/H7
2 - Zentrierstift D12/H7 4 - Befestigungsschrauben M12

Abbildung 6 Ansicht Montage der Adapterplaten am Rotor und Grundtrdger
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7.2 Elektrischer Anschluss

A GEFAHR

Todliche Verletzungen durch Stromschlag moglich!

= Energieversorgung abschalten.

=>» Umrichter vom Stromnetz trennen. Die Zwischenkreis-
kondensatoren missen entladen sein.

=> Reihenfolge beim Anschliefen der Kabel beachten. (erst
Erdungskabel, dann stromfiihrende Kabel)

= Nur entsprechendes Fachpersonal den elektrischen
Anschluss durchfihren lassen.

Hinweis

Kabel sind elektronische Bauteile, welche empfindlich auf hoch-
frequente Stérungen oder elektromagnetische Felder reagieren
kénnen.

=> Anbringung und Installation des Kabels prufen.

= Abstand zu hochfrequenten Stérquellen und deren Zuleitung
muss ausreichend sein.

Voraussetzungen fir die Verlegung der Anschlusskabel:

v' Kabel sind frei von Zug- und Torsionsbelastung. Kabelfiih-
rungsketten verwenden.

v" Der minimale Biegeradius (7,5fache des Kabeldurchmessers)
wird eingehalten. (siehe Kapitel 6.1, Seite 19)

v Der Schwenkbereich bzw. die Funktion des Motors wird nicht
behindern.

Hinweis
Weitere Angaben zu den Parametern des Umrichters befinden
sich in der separaten Betriebsanleitung zum Umrichter.

Elektrischer Der STM wird mit vorkonfektionierten Kabeln in Langen von 5 -
Anschluss STM 20m ausgeliefert, welche jedoch separat bestellt werden missen
(rotes Leistungskabel, weilles Geberkabel).

Der STM muss an einen Umrichter angeschlossen werden.
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Montage
Die Kabelfarben und Kabelbezeichnungen in den folgenden Ta-
bellen beziehen sich auf das SCHUNK Anschlusskabel.
= Kabelbelegung beachten.
Funktion Signal | Kabelbezeichnung
U Schwarz U
\% Schwarz V
Leistung
W Schwarz W
PE Grin/Gelb
Temperatursensor T1 Rot
T2 Blau

Tabelle 17 Anschlussbelegung des roten Leistungskabels Bosch

Funktion Signal | Pin-Belegung — 15-poliger D-Sub Stecker Bosch
UB Pin 12
GND Pin 10
A Pin 7
Encoder A Pin &
B Pin 6
/B Pin 5
C Pin 4
/C Pin 3

Tabelle 18 Anschlussbelegung des weillen Signalkabels fiir Bosch Indramat

Funktion Signal | Pin-Belegung — Rundstecker Siemens
u U2
\Y V2
Leistung
w W2
PE )

Tabelle 19 Anschlussbelegung des Leistungskabels fiir Sinamics (Anschluss an Umrichter)
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Funktion Signal | Pin-Belegung - 12-poliger Rundstecker Siemens
uB Pin 12
GND Pin 10/11
A Pin 5
Encoder A Fin 6
B Pin 8
/B Pin 1
C Pin 3
IC Pin 4
Pin-Belegung - 6+1-poliger Rundstecker Siemens
Temperatursensor 1 -Temp
2 +Temp
Tabelle 20 Anschlussbelegung des Encoderkabels flir Siemens SME120
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8

Inbetriebnahme
des STM mit einem
beliebigen
Umrichtern

Inbetriebnahme

O ACHTUNG

Funktionsstérungen bei Uberlastung!
= Stolbelastungen vermeiden.

= Lagerbelastungsgrenzen nicht Gberschreiten.

O ACHTUNG

Funktionsstérungen bei Uberhitzung!

=>» Technische Daten des Motors beachten.
(siehe Kapitel 6.1, Seite 19)

AWARNUNG

Verletzungsgefahr und Sachschaden bei unerwarteten
Bewegungen der Maschine/Anlage!

=» Parametrierung nur von autorisiertem Fachpersonal
durchflhren lassen.

=> Angaben aus der Betriebsanleitung des Umrichters
beachten.

AWARNUNG

Kollision im Einrichtbetrieb bei unerwarteten Bewegungen
der Maschine/Anlage!

= Verfahrbereich des Motors (360°) freihalten.

= Elektrische Anschlisse (Leistungskabel, Signalkabel) mit dem
Umrichter verbinden.

= Prifen ob der Rotor sich frei drehen lasst. Dabei auf
Schleifgerausche achten.

=>» Prifen ob alle erforderlichen Berlihrungsschutzmaflnahmen
fir bewegte und spannungsfihrende Teile getroffen wurden.

1. Umrichter einschalten und Inbetriebnahme-Software starten.

32

04/STM-560V/de/2010-12-10/SW



SCHUNK**

Inbetriebnahme

2. Kommunikationsschnittstelle auswahlen, Kommunikation mit
dem Modul aufbauen und Parametrierung des Umrichters
vornehmen.

3. Encoder-Signal und das Signal des Temperaturgebers
prufen.

4. Den STM ansteuern und Parameteroptimierung vornehmen.

5. Lagergerausche regelmafig prufen. (siehe Kapitel 11.3,
Seite 64)

Hinweis

Wenn die Einheit Gber den Nullimpuls des Gebers referenziert
wird, so muss ein freies Verfahren im Bereich von + 360° gewahr-
leistet sein.

Falls der STM in einem Mehr-Achs-System verwendet wird, so
wird es empfohlen Achse einzeln in Betrieb zu nehmen.

Um Kollisionen zu vermeiden, prifen Sie vor der ersten Bewe-
gung die Ausrichtung des STM die eingestellte Zahlrichtung des
Messsystems und die Drehrichtung des Motors.

Hinweis

Es handelt sich hier ausschlieRlich um eine Kurzanleitung fir die
einfache Inbetriebnahme des STM mit Bosch IndraDrive C bzw.
Siemens Sinamics. Bitte lesen Sie zuerst die Handblicher der
beiden Umrichter sorgfaltig durch, bevor Sie den Motor in Betrieb
nehmen.

8.1 Inbetriebnahme Bosch IndraDrive C

Diese Beschreibung gilt fur die Firmwareversion MPH-05V12-D5
und die IndraWorks Version 8.6.172.0:

Anschluss des 1. Den Umrichter tber die Klemme X1 am Drehstromnetz
Umrichters anschliel3en.
an den STM

2. Das rote Leistungskabel und das wei3e Geberkabel am STM
anschlief3en.

3. Den 15-poligen D-Substecker des Geberkabels an Klemme
X4 anschlief3en.

4. Die offenen Enden des Leistungskabels an die Klemme X3
anschlief3en.
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Umrichter einrichten

L1 N {iph)
L1L2L3  (3ph)

Tl notwendig, wenn Netzspannung > 240V

notwendig

) ] (] o
! Drossel | gpbional W[ﬁ]
I X1 Q
L1 e ]
L2 = -
S|
L2 =
& i
X3 : 1l
v =2 I o
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=
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Abbildung 7 Anschluss des STM an IndraDrive C

1. Die RS232 Schnittstelle des Rechners Uber das serielle Kabel
mit der seriellen Schnittstelle X2 des Umrichters verbinden.

2. Den Umrichter und das Leistungsteil einschalten.

3. IndraWorks auf dem PC starten.

Microsoft Excel

L}';@ Microsoft Word

@ Programmzugriff und -standards

SIMATIC

ra e Latus Anwendungen
I OpenOffice.org 2.4
2 Dokumente ’i PDFCreator
IF) PL-2303 UsB-Serial Driver
@» Einstellungen v
‘ PowerCube

,) Suchen » ‘E Tools

Zubehir

@) Hife und support ) sTARTER
£ awsfihren... fi@ Rexrath |G Indra Pl Engineering

| Toots S| IndraWorks Ds
(5] Abdocken

@] rerunterfaven...

i;Stat € [

©
c
=
]
@
-
<3
o
o
=
@
=
=3
9
=

Abbildung 8 IndraWorks starten
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4. Nach einem neuen Gerat suchen:

B IndraWorks Engineering - Startbild

Datei Ansicht  Projekt  Diagnose  Extras  Fenster  Hilfe
g b BB o = &gemaalalomd g ot M@ e
G Projektexplorer * B

Startbild |

_ Offnen Sie ein vorhandenes Projekt od

Meues Projekt
ED Lesres Projekt erzeugen

Ty, Gerdte suchen

Zuletzt gedffnete Projekte

Name

Abbildung 9 ,,Geréte suchen®

5. Die Schnittstelle am Umrichter auswéahlen.

Nach Gerdten suchen

Auswahl der Gerdte
I Klammerm steht die At und Weize wie daz Gerdt gesucht wird.

Installiert: Suche nach:

Ecalrive Cs [Serell R5232) P | Indralrive [Seriel R5232)
HMC100-3 / &iMNC [Seriell R5232)

IndraDrive [Ethemet] 4

Indralrive [Profibus)
Indralrive [Serel RS 485]
Sercanz | [Senell R5232)
Sercanz |l [PCI)

Sercans || (Serel A5232)
Sercans Il (PCI)

Sercanz |l [Senell R5232]

Fs

b4

Abbildung 10 Schnittstelle auswéhlen

6. Die Schnittstelle am Rechner auswahlen.
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Mach Gerdten suchen

Gerdt: IndraDrive (seriell RS232)
COM-Part, Baudrate und Parity auswahlen.

COM Parts
Werfiigbar: Suchen an:
COmM4 b | |COMI
'S
-
Baudraten Parity
Abagleich Baudrate Maone
O 9600 Even

® 13200 Odd

O =

) 115200 Standardeinstellung
<< Zuriick ] [ ‘wieiter > Abbrechen

Abbildung 11

7. Wenn das gewulnschte Gerat gefunden wurde, dann
LFertigstellen® auswahlen.

Mach Gerdten suchen

Liste aller gefundenen Gerate
Gerat(e) auswahlen, die in daz Projekt Lbemommen werden sollen.

Indradrive

IndraDirive
COM Port: COM1
Baudrate: 15200

Parity: Maone "

Adresze: 2

[ Fertigstellen l [ Abbrechen ]

Abbildung 12

8. Im Projektexplorer wird automatisch ein neues Projekt
angelegt:
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El IndraWorks Engineering - Starthild

Datei  Bearbeiten  Ansicht  Projekt  Defaulk  Disgnose  Extras  Fenster  Hilfe

G B B0 o BB A e B @ e om
&E Projektexplorer - 3 m|
= 3__| IndraiwforksProject_001
& Bo Indiodive 2] Defoukt _ Offnen Sie ein vorhand Projekt oder H

P Leistungsversorgung

1) Fuhrungskommurik ation

1) Motor, Bremse, Messsysteme

1) *wichtung / Mechanik El-l Leeres Projekl erzeugen

1) Grenzwerte

1) Antriebsregelung

I Betriebsarten ¢ Antrieb Halt

1) Fehlemeaktion Zuletzt gediffnete Projekte

1) Antriebsintegrierte Sicherheitstechnik
P Messtaster

1) Optimisrung £ Inbetisbnahme

1= Lokale 10

Meues Projekt

Gerdte suchen

Hame

Abbildung 13

9. Das mitgelieferte Parameterfile von der SCHUNK DVD
importieren:

IndraWorks Engineering - Startbild

Datei Bearbeiten Ansicht  Projekt  Indradvive  Diagnose Extras Fenster  Hife

DA e B on

=H Projektexplorer Startbild |

Orfinelschalten _ Offnen Sie ein vorhandenes Proje
©ffline-Parametrierung starten

E Offline-Parametrierung akkualisieren Neves Proickt
ibEpeiets 2] Leeres Projekt erzeugen

E Parameter » ‘ o¢  Parametereditor

% Firmware-verwaltung. .. ’_‘ Parametergruppe

1% Loschen Entf | Exportisren...

g Umbenennen o Importieren. ..

i Eigenschaften... E MMC Einstellungen
) Lokartrn Betriebsdaten fir MMC erstellen. .

Abbildung 14

10. Den Easy Start Up Modus 6ffnen und starten:

IndraWorks Engineering - Easy-Startup-Modus - Achse [2] Default

Datei Ansicht  Projekt  Diagnose  Extras  Fenster  Hilfe

Gla b B Ble e o B E B e g e 5] & oom o

fiTbroj AL Stantbiid Easy-Startup-Modus -Achse [2] Defouk |

& (5] IndraworksProect_001

= By Inchackive [2) Detault Achse [2] Defak +-%- & @
P Leistungsversorgung
o & Achse [2] Default Achsstatus | 40003 Automatische Baudiatenerkennung bei SERCOS interface
[ Filhrungskommunkation
-Startup 4 1/0 X31%32

) Motor Bremss, Messapstems Bedierning Easy-StartupModus Uber . 1/0-arfiguration
[ Wichtung / Mecharik (%) serielle Schnittstelle Aniriebsfieigabe
1) Grenawerte O digitale Eingénge positive Drehiichtung
(3 Antriebsregelung ] Automatische |70 Korfiguration
) Betriebsarten / Aririeb Hal g BEtg
{2 Fehleneaktion Status
(5 Antiehsintegierte Sicherheitstechnik Statt Easy-Startup-Modus

[] Easy-Startup-Modus aktiv

P Messtaster o o
= (23 Optinienung / Inbetriebnahme: Geschwindigkeits |stues

b EasyStatupModis Aktiver Lageistue o)

b Sollwerthos

P Antiiebsintegrierter Solwertgenerator @ Tippen O Solwertvaigabe O Moterpotentiometer

P Automatische Einstelling der Achsregslul

b Frequenzganganalyse Akliver Solwert 0000] U/min
Tippgeschwindigkeit Uein [e]
Tippgeschwindigkeit Udmin le)

Abbildung 15
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Inbetriebnahme

11. Den Antrieb (STM) freigeben (dies ist nur moglich, wenn das
Leistungsteil eingeschalten ist).

Bl IndraWorks Engineering - Easy-Startup-Modus - Achse [2] Default
Datei Ansicht  Projekt  Inchacbive  Diagnose  Extras Fenster  Hife
B dBBo g @Bl @ oo
ol o 5 3% Statbid_Easy-Startup-Modus - Achse [2] Defouk |
= 5 IndraworksProject_001
= By Indradive [2] Default Achse [2] Defauk e - & @
P Leistungsversorgung
& Achse [2] Default Achsstatus ADDT2 Steuer- und Leistungsteil betrishshereit
12 Filbrungskammunik ation
53 Motor, B, Messsystre Bedienung Easp-Statupodus Lber D ertigsion 1/0%314%32
{5 Wichtung / Mechanik @ serielle Schnitstelle Aniichstreigabe -
1) Grenzwerte (O digitale Eingénge positive Drefrichtung
13 Antisbsiegelung [ Automatische 1/0-K arfiguration
{2 Betishsarten / Antieb Hal T i (IS
=i e
” Stop EasyStartupodus
.? :Inhleibsrtegnelle Sicherheitstechnik Easy-StartupModus aktiv
esstaster
3 Qe / rbeticmahe Gechwindktelstwet|00732] Wnin T
: Easy-Startup-Modus Aktiver L ageistwert 0,0000| Grad e}
Sollwerthox
P Antriebsintegrierter S olwertgeneratar @ Tippen (O Sollwertvorgabe (O Motarpatentiometer
P Automatische Einstellung der Achsregelul
o b Frequenzganganalse Akliver Sollwert 0.0000] W/rin
Lokalz 1/0
Tippgeschwindickeit + | 230.0000] Wrin o]
Tippgeschuindigkeit 30,0000 Wi o

Abbildung 16

12. Die Warnung aufmerksam lesen und mit ,OK* quittieren:

Gefahrbringende Bewegungen!

WARMNUNG !

Gefahrbringende Bewegungen!
Lebensgefahr, schwere Kirperverletzung oder Sachschaden.

Yor Inbetriebnahme:
- Mot-Stop-Schalter leicht zugdnglich in unmittelbarer Mdhe anordnen.

- Die Funktion der Not-Aus-Einrichtung priifen.

Mit OK bestitige ich, dass ich die unten stehenden Sicherheitshinweise sorgfaltig gelesen habe
und gebe Reglerfreigabe fir die ausgewshlte Achse.

Malnahmer:
- Mot-Stap-Schalter leicht zuganglich in unmittelbarer M ahe anardnen.
Die Funktion der Mot-tus-Einrichtung wor der Inbetriebnahme priifen.

-Yor dem Zugniff oder 2utritt in den Gefahrenbereich die Antriebe sicher zum Stillstand
bringen und gegen unbeabzichtigten Anlauf zsichern, zum Beizpiel durch Freizchalten des

|4

ok | [ Abbuch | [ Hile |

Hinweis

Bei der Bosch IndraDrive C, kann es vorkommen, dass der Um-
richter nach der Freigabe der Kommutierungsstrom zu gering
oder zu hoch ist. Tritt einer dieser beiden Fehler auf, loschen Sie
diesen. Danach wahlen Sie unter dem Ordner ,Antriebsregelung®
- .Motorregelung” - ,Kommutierungseinstellungen® aus:
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Inbetriebnahme

=) 2 Achse [2] Default
# |5 Flhmngskommunik.ation
+ |2 Motor, Bremze, Messspsteme
+-- 2 Wichtung £ Mecharik
£ 2 Grenzwerte
=| | Z) Antriebsregeiung
b Antriebsregelung Obersicht
#-o ) Achsregelung
=3 Motoregelung
b Motoregelung Obersicht
Feldregelung
Strombegrenzung
Stromregelung

4
b
b
b
b
4

4
P Statusmeldungen

+--[3 Kompenzationsfunktionen ¢ Kome
+ |5 Betriebsarten / Antrieh Halt
# -5y Fehlereaktion
+ - |5) Antriebsintegriente Sicherheitstechnil

b Mezstaster
+ =) Optimigrung / Inbetriebthakime

#--|5) Laokale 140

Abbildung 17

13. Nun das neue Kommutierungsoffset ermitteln:

Kommutierungseinstellung - Achse [2] Defauk
Achse [2] Default - a-v- & @

O gespent Enweiterte Einstellungen

O Manuelle Abstandsmessung [] automatisches Riickfahren abschalten

(3) 5 atigungaverfahren O

O Sinusvettabren Erfordericher Oberwellenanteil 4.0 %

[] Erstkammutiening

Der aktuell wiksame Kommutienngs-
Offset wird sofort in den nicht
flichtigen Speicher Libernommenl

Diezer Parameter zollte nur in Ausnahmefallen angepasst
werden. Siehe Parameterbeschreibung zu P-0-0517.

Einztellungen
Testeignal Wirkzamer Offset 1]
Armplitude 368 W Offzet 0
Frequenz R00 Hz Offset Geberzpeicher 0

Diurch den Starbwert 0" fur “Amplitude"
Aerden die motorspezifischen Werte fiir I
L ‘Amplitude’’ und "Frequenz" automatizch
emittel.

Fommutierungsoffset ermitteln I

[ Kommutierungzoffzet nachoptimieren ]

Abbildung 18

Hinweis

Ist der Antrieb freigeschalten, erscheint im Bildschirmvordergrund
ein Feld, Uber dieses kann der Antrieb (STM) im Notfall ausschal-
ten werden:

HCS02.1 [2] Default

Antrieb AUS

Abbildung 19
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Inbetriebnahme

14. Jetzt kann zwischen den verschiedenen Optionen gewahlt
werden:
— Referenzieren
— Geschwindigkeitsfahrt
— Positionsfahrt

Referenzieren 1. Unter dem Ordner ,Motor* - ,Motorgeber -> ,Malbezug
Motorgeber* auswahlen:

== Achze [2] Default
#--|5) Fuhmingskormmmonik ation
=5y Motor, Bremse, Messsysteme
P Motor
P Motor: Temperatur / Bremse
=I5 Motorgeber
b Einstellungen Maotargeber
b MaPbezug Motargeber
+|--|2) Optionaler Geber
P Positionzschaltpurkt
I Wichtung / Mecharik,
I Grenzwerte
I Antriebsregelung
[5) Betriebsarten / Antrieb Halt
=) Fehlerreaktion
= Antriebsintegrierte Sicherheitstechnik,
b Messtaster
==y Optimierung / Inbetriebnahme
P Easy-Startup-Modus
b Sollwerthox
b Antiebsintegrierter Sollwertgener:
b Automatizche Einstellung der &ch
P Frequenzganganalyse
#)-[3) Lokale 140

oy o O o B R

Abbildung 20

2. Die Art des Referenzieren auswahlen.
Das Feld ,Antriebsgeflihrtes Referenzieren* auswahlen um
die Referenzfahrt zu starten:
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Am Ende des Referenziervorgangs
) Stop
(#) Auf Referenzpunkt positionieren
Offset |0,0000 Grad

I_:| Motargeber in Referenz
Arlagenreferenz
(#) Matorgeber

¥
[15vstem in Referanz

Lagestatus laschen

() Optionaler Geber

[ Antriebsgefubrtes Referenzieren

Inbetriebnahme
M aBbezug Motorgeber - Achse [2] Defauk
Achse [2] Default a-v- & @
Anfahmichtung Lage
® Rechtsdrehung . Lageistwer 01169 Grad
O Linksdrehung Referenzmal 00000 Grad
Auzwertung van Fieferenzfahren
[ Rreferenzmarke (Nulimpuls) Gieschwindigkeit 20,0000 Ui
[] Referenzschalter
Beschleunigung 50,000 radds
[] Endschalter als Mullschalter Feedrate-Overide 100.00 3
[[] Festanzchlag als Mullschalter o
Nocken verschoben um Grad Pozitionierfenster 01000 Grad
Feferenzschalter-Offset Grad Ruckgrenzwert bipolar 10000,000 1ad/s"3

Abbildung 21

Geschwindig- 1. Unter dem Ordner ,Optimierung/Inbetriecbnahme” die

keitsfahrt LSollwertbox” auswéahlen:

o

“wwwww

) Lokale 14

& Achee [2] Default

I Fiihrungskommunikation
5 Motor,
5 Wichtung ¢ Mechanik

) Grenzwerte

) Antriebsregelung

IC5) Betriebsarten / Antrieb Halt

I5) Fehlemesaktion

) Antriebsinteqrierte Sicherheitztechnil
P Messtaster

=3 Optimiening / Inbetriebnabime

Bremze, Messsysteme

E azy-Startup-Modus

Sollwertbox

Antriebzintearierter Sollwertgener.
Autaratische Einstellung der Ack
Frequenzganganalyse

Abbildung 22

2. Unter dem Punkt ,Betriebsmodus” die Art der

Geschwindigkeitsfahrt auswahlen. Mit dem Feld ,Start®, die

Bewegung starten:

04/STM-560V/de/2010-12-10/SW
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Inbetriebnahme
Sollwertbox - Achse [2] D efauk
Achse [2] Default ATy & @
Diagnose A4003 Einrichtbetieb akliv
Betriebzmadus Geschwindigkeits-l shwert -25269 | U/min
Reversieren, Geschwindigkeitsgeregel w Bktiver Lageistwert 0.0964 | Grad
Reversieren, Lagegeregelt
ittbet gelt
el Antriebsfreigabe
Schrittbetrieb, Geschwindigkeitsgeregelt
Aufrishme Rastmomententabelle
- o
Y
Wenweilzeit 1.000 E O Antribe AUS
X d
WValelneg /00000 | Grad Easy-Startup Modus
Antriebzoptimierung
o
o
Abbildung 23
ags . “ £ . .y
Positionsfahrt 1. Unter dem Punkt ,Betriebsmodus® fur eine Positionsfahrt

.Lagegeregelt* auswahlen:

Sollwertbox - Achse [2] Defauk

schse [2] Default LS

Diaghose AA003 Einrichtbetrish aktiv

Betriebsmodus

- % - i 9’1

Geschwindigkeits-| shwert 10,9863 | Udmin

Reversieren, Lagegeregelt w Aktiver Lageistwert 01267 | Grad
eh, Lagegeregelt
Schrittbetrieb, Lagegersgelt
Reversieren, Geschwindigkeitzgeregelt Antricbsfreigabe
Schrittbetrish, Geschwindigkeitsgersgelt
Aufnahme R astmomententabele
Y
Beschleunigung 100,000 radds O Antriebe ALS
. . -
Wenweilzeit 1.000 3 EssyStatuptoduy
Antriebzoptimierung
Pasition 1 180.0000 | Girad O
Pasition 2 0,0000 Grad 9]
Abbildung 24
Hinweis

Fir die Nutzung weiterer Funktionen:
= Siehe Handbuch fir Bosch IndraDrive C oder wenden Sie
sich an den Support der Firma Bosch.

42
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Inbetriebnahme

8.2

Verbindung
herstellen

Inbetriebnahme Siemens Sinamics S120

Diese Beschreibung gilt fur die Firmware-Version
MPH-05V12-D5 und die Drive ES - Starter Version V4.1.2.0.

Hinweis

Bei Siemens Sinamics ist es moglich, die Spannungsversorgung
an der Geber-Schnittstelle Gber einen Parameter von 5V auf 24V
zu andern. Beachten, dass die Spannungsversorgung an der
Geberschnittstelle auf 5V eingestellt ist.

1. Motor und Umrichter verbinden:

CU310DP
ST™ SME120
Encoder x100 *500 ¥100
Lsistung/ X200 UL
Temp

I:] Temp
c
5]
i<
ALE

Abbildung 25

2. PC Uber Profibusadapter mit dem Umrichter verbinden.
3. Den Umrichter und das Leistungsteil einschalten.

4. Die Siemens Starter Software starten:

Microsoft PowerPaint 97

Microsoft Excel 97

Microsoft ‘Word 97

v

3

* |7 Rexroth »
I Zubehér »
¥

v
@ STARTER B sTaRTER
3 3

3

Hilfe und Support:

dows XP Professional

Ausfihren...

c
= E Herunterfahren. ..

[Tt | & @) B & B > | semens [ @ semei

Abbildung 26

5. Nach erreichbaren Teilnehmern suchen:

04/STM-560V/de/2010-12-10/SW
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Inbetriebnahme
m .ual
- B [EN=E= ]
| L i
|| Dlale |
|00 |22
T Enspats Sutruchn skinsisn '—‘!?‘“1
:wmvm — L‘
e e ot |t
R i AR
Abbildung 27
6. Einen Haken setzten (siehe schwarzer Pfeil) und
Einstellungen (ibernehmen durch klicken auf ,Ubernehmen®.
Neues Projekt 1. Neues Projekt mit Assistent starten
anlegen

P STARTER

USEAN Ficlsystern  Ansicht  Extras  Fenster  Hilfe

Meu... Strg+M
FFren. .. Strg+0
Schliefen

Abbildung 28

2. Antriebsregelgerat offline zusammenstellen:

44

04/STM-560V/de/2010-12-10/SW



SCHUNK**

Inbetriebnahme

Starter, - Projektassistent

1. 2 3 4.
Einfiihrung Meues Projekt FG / PC- Antriebs- Zusammen-
erstellen Schnittstelle gerdte fazsung
einstellen einfligen

Antriebzgerate offline
zuzammenstellen...

1. Meues Projekt anlegen
2. Schnittstelle einrichten
3. Antriebzgerate einfligen

iffren (offine)...

[~ Assistent beim Start anzeigen

Abbrechen |

Abbildung 29

3. Projektname vergeben, z.B. ,Inbetriebnahme”

Starter - Projektassistent

1. 2 3 4
Einfiihring Meues Projekt FG/PC- Antriebs- Zugammen-
erztellen Schnittstelle gerate fazsung
einstellen einfligen
Geben Sie bitte die Projekidaten ein;
Prajektname: IInebtriebnahmd
Autor: I
Speicherark: ID:'\Siemens SThaTproj J
Kommentar:

< Zuriick | Waiter » | Abbrechenl

Abbildung 30

4. PG/PC Schnittstelle wurde bereits auf Profibusadapter
eingestellt:

04/STM-560V/de/2010-12-10/SW
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Starter - Projektassistent

1

i 2 3 4
Einfiihrung Meues Projekt PG /PC- Antriebs- Zuzammen-
erstellen Schnittstellz gerate fassung
einztellen einfligen

Legen Sie die Onlineerbindung zum Antriebsgerst
fest:

Eingestellte S chnittstelle:

| PC AdapterPROFIBLIS)

Erder und testen, .
< Zuriick ‘ “weiter » Abbrachen|

Abbildung 31

5. Antriebsgerat auswahlen und einfigen. Busadresse hangt
vom Umrichter ab.

Starter - Projektassistent

X

1. 2
Einfiihrung Meues Projekt FG/PC-

Antiebs- Zusammen-
erstellen Schnittstelle gerste fassung
einstellen einfiigen

Geben Sie bitte die Antiebzgerstedaten ein:

Worschau Antrichsgerat

@ Inchtrisbnahme

Gerat: Sinamics -
Eleﬂ SINAMICE_S5120 CURO_DP
PP S120 LU0 DR -
Yersion: 2.8 -
Busadresse: 125 hd

S Narne: SINAMICS_S120 CU310_

Sinamics Tutorial | Einfuigen
< Zurlick Weiter » Abbrechen

Abbildung 32
6. Projekt fertigstellen:

Starter - Projekiassistent f'5_<|

1. 2. & 4.
Einfiihrung Meues Projekt PG /PC - Antriebs- Zuzammen-
erstellen Schnittstelle gerate fassung
einstellen einfiigen

Es wurden folgende Einstellungen gewshit:

- Projektname: Inebtriebnahme
Speicherot: D:\Siemens 574s7proj

- Schnittstelle: PC Adapter[PROFIBLIS]

- Antriebsgerte:

SINAMICS_S120 CUF0_DP [SINAMICS_S120 CU31C

>

< Zuriick | Fertigstellen Abbrechen

Abbildung 33
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Inbetriebnahme

Antrieb 1. Antriebsgerat konfigurieren (Doppelklick auf ,Antriebsgerat
parametrieren konfigurieren®)

0 ot | ]| 2| ] e R e [ O 9 | @ | i i | 1
‘g 8 5
_—_———————————————

=3P Inebtricbnabme
® ) Einzelantriebsgerat einflgen

Kanfigurieren Sie das Anlrisbsabiskt Antisb:

= fla SINAMICS_5120_CU3L0_DP 1R egelungsstiuktur
# | Artriebsqerat korfiqurisren [CLeistungsteil Antrisbsobiskt Name:
S Ubersicht ntiztseinstelng
> Korfiguration Emﬂ:mh .
atorhalebremse
o 2y Lopoboae Mhieber Allgemeines

[ Control_Unit
[CAntrisbsfunktionen

IFozessdatenaustause )
Aniebsabiekt Typ: =
[Cwichtige Parameter AT e Barvn

7 usammertsssung

Autor.
Wersion:

Kommentar: ‘

I
|

‘Waiter > Abbrechen Hilfe:

Abbildung 34

2. Regelungsart wahlen (Einfachpositionierer und
Drehzahlregelung mit Geber)

Kenfiguration - SINAMICS_S120_CU310_DP - Regelungsstruktur

[@léntiebseigenschalten, Antiieb: Antrish_1, DDS 0

DlLeistungstzl Funktionsmadule

Ctotor I™ Erweiterter Sallwertk.anal
[CMotohaltebremse ™ Technalogieregler
[Geber ¥ iEinfachpasitionierer

[(Jéntricbstunktionen
[(JFrozessdatenaustause
(J<usammenfassung

I Enweiterte Meldungen/Oberwachungen

Regelung
Sollwert v
n- / M-Regelung
> - _|;<
-
Regelungsart
Drehzahlregelung (mit Geber] (21] ﬂ

Diehzahlistwertautbereitung I

wird berechnet

< Zuriick “eiter > Abbrechen Hilfe:

Abbildung 35

3. Leistungsteil auswahlen (6SL3210-1SE14-1Uxx)
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Konfiguration - SINAMICS_5120_CU310_DP - Leistungsteil

1.1 kiw/ AR AC/AC
414
594

ESL3210-15E 16 AC/AC
ESL3ZTOMSETEOUR:  22kWwW 594 AC/AC
ESL3ZT0SET7-Faxk 3k TTA AC/AC
BSL3Z10SETF-FUx 3k TTA AC/AC
B5SL3Z101SE2T-0dnn 4 kW 1028 ACIAC
BSLI2I0ASE2T -0l 4 ki 1024 ACIAC
< |

< Zuniick Wieiter > I Abbrechen

Mt ritiebseigerschatten Antrieh: Antieb_1, DDS 0
(¥R egelungsstrukiur Konfigurieren Sie die Leistungstei- Komponente:
CiMator Komponenten Mame: ‘LEiSlUI’\QStE"
OMatarhakebremse )
Db Anschlussspannung: 347300 400 El
CMalisystem Entwamungsart [Irteme Luftkiinlung ~|
CMechanik.
[Antiebsfunktionsn Bauart: | e =
CProzessdatenaustauss
OZusammentassung
Auswahl Leistungstei
Bestel-Nr. Bemessu. Bemessu Ausfidhn ~
BSL3210-1SETT-3Uk 0.37 K 134 ALAC
BSL3210-1SETT-7lks D55 Kw 174 AL/AC
BSL32N0-1SE12-2Uk: D75 KW 224 ACAC b
B5L3210-15E13-1L1.

(£

|3

Hile:

Abbildung 36
4. Antrieb wahlen (CU310DP):

Konfiguration - SINAMICS_5120_CU310_DP - Leistungsteil Zusatzdaten

[Wantichscigenschatten  Antrieh: Antrieb 1, DDS 0
egelungsstilciun

] Leistungsteil

Leistungsteil

| Bestelhr. Codenummer

CItdator
[[(Itatorhaltebremse
[JGeber

|ESL321D-15E14-1LI><>< 5204

[ &ntiebsfunktionen
[[]Prozessdatenaustausc
[[JZ2uzammenfassung

i I e B |

[~
|

Auswahl der auf das Leistungstell aufgesetzten Kompaonente:

< Zuriick “Weiter > Abbrechen

Hilfe

Abbildung 37

5. Motorname eingeben, z.B. STM135 und DRIVE-CLIQ

Schnittstelle wahlen:

48
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Konfiguration - SINAMICS_S120_CU310_DP - Motor.

Antrieb: Antrieb_1, DDS 0. MDS 0
[ Fegelungsstrukiur

eistungstel Konfigurieren Sie den Motar.
istungstei Zusatadat

Mator Name STM135

[k ctarhahebremse & Motor mit DRIVE-CLIQ-Schrittstelle
CGeber I

Em:g:ﬁim £ Standardmotor aus Liste auswéhlen
Cntrisbsfurktionen " Motordaten eingeben

OProzessdatenaustause
[JZusammenfassung

=~
|

< Zuriick Weiter > Abbrechen Hilte:

Abbildung 38

6. Keine Motorhaltebremse einstellen:

Konfiguration - SINAMICS_S120_CU310_DP - Motorhaltebremse

lénlriebseigenschaften  Antrieb: Antiieb_1, DDS5 0

Haltebremse Konfiguration:

Typ des Bremsmoduls:

[CIFmzessdatenaustause J
[(JZusammenfassung

=~
v

< Zuriick I Weiter > Abbrechen Hilfe

Abbildung 39
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7. Geber 1 ist voreingestellt:

W] 4ntriebseigenschalten
[WIF egelungsstuktur
eistungsteil
eistungsteil Zusatzdat
otor

ntorhalishremse

(I afisystem

(M echanik
[CIFizessdatenaustausc
[(JZusammentassung

I3
|»

Konfiguration - SINAMICS_5120_CU310_DP - Geber

Antrieb: Antiieb_1, DDS 0, MDS 0

Welche Geber machten Sie verwenden?

I~ Geber 2 [™ Geber 3
Geber 1
Geber Name: STh135
Geberauswertung: Integrierts Geberauswertung

Gebertyp

Details

<Zuiick [ Weters | Abbrechen | Hite |

Abbildung 40

8. Freie Telegrammprojektierung mit BICO Gbernehmen:

Konfiguration - SINAMICS_512

nticbseigenschaften
egelungsstiultur
eistungsteil
W] Leistungsteil Zusatzdat
atar
otorhaltzbremse

[(JZusammentassung

23
|

Antrieb: Antieb_1, DDS 0

‘wahlen Sie den PROF|drive-Telegrammiyp aus:

PROFIdrive Telegramm:

Ausgangsdaten/Solwerte F

[worte).

Hinweise:

310_DP - Prozessdatenaustausch PROFIBUS (A...

Lange:

—

Die PROFIdrive-Prozessdaten werden entsprechend dem gewahiten
Telearammtyp auf BiCo-Parameter verschaltet. Diese BiCo-Parameter
konnen nicht nachtraglich verdndert werden,

Diese Daten betreffen das Interface 1 aemal den Einstellunken an
der Regelungsbaugruppe.

< Zutick weiter > I Abbrechen Hile

Abbildung 41

50
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Inbetriebnahme

9. Fertigstellen:

Motorhaltebramse:
< > Motorhaltebiemse: nicht vorhanden
Geber
Mame Geber 1: STM135
P Bestell-Nr. Geber.
bz Gebertyp Geber 1: Geber identifizieran
i ; M alfsysten:
Gebersystem fiir die Lageregelung: 5TH135
Mafeinheit: LU - Expertenmodus
J Prozessdatenaustausch PROFIBUS [Antrieb).
FROFIBUS PZD Telegramm: Freie Telsgrammprojeklisiung mit
}“ BICO (399)

Test inZwischenabloge kopisen |

klicken Abbrachen Hite |

Abbildung 42

10. Rechter Mausklick auf den Antrieb und Expertenliste wahlen.

Projekt  Bearbeiten Zielsystem Ansicht  Extras Fenster Hife
Dls(El®] = c[-[8] o|] )] ) =] [=lalxllslsl
I

= B Inebtriebnahme
%) Einzelantrisbsgerat sinfugen
= flla SINAMICS _S120_CU310_DP

> Ubersicht

> Konfiguration
+ » Topologie
[ Control_Unit
#_] Ein-jAusgabe-Komponenten
) Antrich einfigen
#- @1 Antrich 1
Neuss Objekt einfigen

ausscheiden
Kopieren

Léischen
Umbenennen

Drive Mavigator Skript Ordner einfagen
Konfiguration
Steustlogk Projekt speichern und Objekt exportieren

Technalogie »

Abbildung 43
11. Wichtig! Parameter P340 auf ,keine Berechnung“ setzen.

12. Uber ,Anwenderdefinierte Werteliste 6ffnen”.

P
—l £
{5 ) vi |
it einfligen Expm ]
cUs10_DP
Parameter D jj Parametertext
r2 Artriek Betrighsanzei
psI0] _+|  BOPBetriebsanzeige
pE BOF Betrishsanzeige
Komponenten w10 Artrieh nbetrisbnahm
Jen 113[0] _+ | BOPBerutzerdefinier
P13 Makro Artriebsobiekt
r20 Drehzahlsoliwert gegl
r21 C0: Drehzahlistwert
r22 Drehzahlistweert 1min

Abbildung 44

13. Das Parameterfile (z.B. STM135) vom entsprechenden
Laufwerk laden.
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Inbetriebnahme

Abbildung 45

14. Werte Ubernehmen und danach das Fenster schlie3en.

Ergebris
Parameter D ﬂﬂ Parametertext Einhe &
r2 Artrich Betriehsanzeine [12] Betriet - HLG eingefroren, "HL [12] Betrieb - HLG eingefroren, "HL
p&[0] ﬂ BOP Betriehsanzeige Auswahl, Pa 2 2
[ BOP Betriehsanzeige Modus PO00S (4) pO00S (4] ﬂ
w0 Artrick Inbetriehnahme Parameterfi Bereit (00 Beret (01 ﬂ
w13[0] ﬂ BOP Benutzerdefinierte Liste i a
pls Makro &rtrichsobiclkt i a
r20 Drehzahlzollwert gegiéttet a0 a0 1 min
r21 CC: Drehzahlistwert gealéttet a0 a0 1 min
r22 Drehzahlistwert 1inin gegisttet a0 a0 1 min
r24 Auzgangstrenuenz geglatet a0 a0 Hz
r25 COr Ausgangsspannung gegléttet 0.0 a0 Wett
r26 COr Iyvischenkreizspannung gegl 0.0 a0 W
r27 CC: Stromistveert Betrag geglétet 0.00 0.00 Aett
r28 Augzstevergrad geglsttet a0 a0 %
r29 Stromistuwert feldbildend geglattet  0.00 0.00 Aett
r30 Stromistwert momentenkildend geg 0.00 0.00 Aett
[l Drehmomentistuwert geglatet 000 0.00 Mm
r32 CO wWirkleistungsistert gegléttet 0.00 0.00 [0
r33 Momentenausnutzung gegléttet a0 a0 %
r3s CO: otortemperatur a0 a0 °C
r36 Leistungsteil Uberlast 12t a0 a0 %
r37(0] ﬂ Leistungsteil Temperaturen, Maxim 0 a °C
p4s Cléattungszetkonstante Anzeigewe 1.00 1.00 s
r46 ﬂCOIBO Fehlende Freigaken FEFF1F?FH FETF1FTFH
r47 Status ldertifikationen PollD: Messung Stufie 2 (81 PallD: Messung Stute 2 (6]
o PR ¥ e e Ry " b
Wete ibemenmen._ | Wetslise in Skipt kovertierzn.. | klicken SchieBen Hilfe

|7

Abbildung 46
15. Doppelklick auf den Antrieb und tber ,DDS konfigurieren®.

@ Frojekt  Bearbeiten Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hife
]2 A e TS | = s[5
X)) 2] 2

= B9 Inchiricbnahme s Datensatzumschalung  Anbiebsdatensatz DDS 0 DDS Kenfiguriersn DDS Hir
sinblanden

ettrisbnarm -
~ ﬁl:] EK:&;EET:?QZE?:;T;: Befehlsdatensatz. CDS 0 R
> Ubersicht
> Karfiguration
#- > Topolage

[

(A o8t T 3 [ e e e

FKonfiguration }Anlrlebsdatensatze] Befeh\sdatensatze] Emhellen] Bezugsgroﬂen-E\nsteHung] Sperriste - |

- B Conkral_Unit Hame: [Ertriet 1 Antriebsobiekte Tup
- Ein-fAusgabe-Komponenten AnlriebsobiektNr.: g Fegelungsatt
®) Antrieb sinfiigen
- Antrieb_t PROFIdrive Telagramm:

) DCC-Flan sinfigen
F Drive Mavigator

» Konfiguration i . . )
> Steuerlogik Arttrieh_1. Leisturigsteil [Leistundastsil] Antisb 1.5TM138

5% Technoboge Komponentennummer 2 | Komponentennum
4 % Steuerung/Regelung Leistungsteiladapter ESLAMOOLADD-DAms | Geherauswertung
#-® Funkkionen o
Leistungsteil T Power M odul .
% Meldungen und ilberwsch Errunasiel Lp onertodde - Top:
2 % Ibetricbnabme BestelbN:: BELIZICASEAAU | ooy
® % Kommunikation Leistungsteil Bemessungsstrom: 450 Aeff
&3 Diagrose LeistungsteilBemessungsleistung: 150 kw!
Akl Betishsweite Leistungstel | |t
Bestellhr.:

Aufloesung:
Antrieb_1.5TH135 [Matar] Motordaten

Geberdatensatz M

h Molottyp:  Synchionmotor [rotatorisch, permanentaret) (2)
‘ Fiir der Mot ienen keine |istendaten war

Abbildung 47
16. Die Einstellung von Punkt 2 und 3 erneut durchfiihren.

17. Bei Punkt 4 ,Motordaten eingeben® wahlen. Danach jedes
Fenster bestatigen ohne Anderungen vorzunehmen.
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Inbetriebnahme

Konfiguration - SINAMICS_S120_CU310_DP - Motor

[PFcoclunosikinr Antisb: Antrieb_1, DDS 0, MDS 0
eistungstel
cistungsteil Zusatzdat Konfigurieren Sie den Motor:
Motar Name: STH135
[Ctotorhalkebremse
[CGeber " Motor mit DRIVE-CLIG-Schnittstelle
[t abaysten r
[(Meshanik " Standardmater aus Liste auswahlen
[COProzessdatenaustausc B
17 usammenfassung @ Motordaten =ingebere
Motortyp: ‘Synchronmlol [1otatorisch, permanentemeat) [Zj
< b

< Zuilick ‘weiter > Abbrechen Hilfe

Abbildung 48

Mit den Regler 1. Die Daten vom PC (PG) in den Umrichter (Zielgerat)
verbinden (Online kopieren:
gehen)

Online- / Offline- Yergleich ll

Die Konfiguration won SINAMICS_S120_CU30_DP [ DYCU3I0DP | online unterscheidet sich wom
offline gespeicherten Projekt. Folgende Unterschiede wurden erkannt:

Offline Unterschiede
Topologie online Topologie Projekt
CU_S_005 Control_Unit Mame
STM135 STM135 Parameter

‘wierden diese Unterschiede nicht abgeglichen, so kann die Online-D arstellung unvollstandig sein.

Abgleich durch :
<==Laden inz Zielgerat | Uberschreiben der Daten im Ziglgerat

Laden ins PG ==> | Uberschreiben der Daten im Projekt

SINAMICS_5120_CU0_DP I

Schiiefen Hilfe |

Abbildung 49

2. Die Daten von Ram nach Rom kopieren (siehe Pfeile):

04/STM-560V/de/2010-12-10/SW 53



SCHUNK ("

Inbetriebnahme

Laden ins Zielgerdt (WWBS:41702)

\l) Die Daten des Antriebsgerats werden ins Zielgerat geladen!

Ladevorgang starten?

1 . ‘F Nach dem Laden RAM nach ROM kopieren

Mein Hilfe |

Abbildung 50

3. Nach dem Kopiervorgang unter ,Inbetriebnahme* die
~Steuertafel“ auswahlen:

[ STARTER - STMXXX
Projekt _Steuer ife

e EEEEEEEEE |8 =L | [P ] 1 ] | | 5]
—————————————————]
o B soons

1) Einzelantrizhsgerst einfigen
= fl STHAMICS 5120 U310 DR
#) Automatische Korfiguration
>>>>>>

B rive Havigator
> Kenfiguration

tessfunktion
atische Reglereinsteliing
e

Proft
[SinaMics_s120_cUs10_0P -5THI35 = [me e |
Steuenungshoheit holen | j ﬂ ﬂ [nSollwertvorgabe =l - ——
@ | n= = Aémin 0% o[ % A
1= Freigaten) oos: [ 0
O Freigaben voshanden [31] Einschaltbersit - "EIN/AUS1" = "0/1" setzen (p08AD)
s sol Ist
: Dichea o0 o7 Vnin
AUST Freigabe
e CO: Ausgangssparung gegliiel
I e |
be Zilyatem |
Dritcken Se F1, um HiFe 2 erhaken. e adept

Abbildung 51

4. Den Sicherheitshinweis akzeptieren:

Il Steuerungshoheit holen I

Lebenszeicheniibenwachung

Uberwachungszeit: I 1000 me

.--' j Diese Funktion darf nur unter _Be?chll._lng

der entspr den Si
eingesetzt len. Bei Nichtbeacht
konnen P und Sachschaden die
Folge zein.
Sicherheitshinweise
| klicken Akzeptieren | Abbrechen | Hilfe |

Abbildung 52
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Inbetriebnahme

5. Den Antrieb (STM) freigeben:
Einen Haken in das Feld neben ,Freigeben” setzen.

6. Geschwindigkeitsfahrt (n-Sollwertvorgabe) kann durchgefihrt
werden:

[FTSTARTER - STMXXX
Projekt  Steuertafel Bearbeiten Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hife

e e e s T s e -3 o R Y [ A P s =
B

=il SNAMICS_S120_CU310_DF
® ) futomatische Konfiguration
> ibersicht
onfiguration

> Topologie

s1-<§=] Control_unic
1 Ein-fAusgabe-Kompanenten
Bl 5TMI3S
- ®) DCC-Flar

¥ Drive Navigator

» Kerfiguration
> Steverlogk

» Techndlagie

» Steuerung/Regalung

nktionen

en und Uberwachungen

> Trac

-5 Fun
> Mes:
> Adtematische Reglereinstelung
+> stehende/drehends Messung

3 Kommunikation

» Diagnose

<l

Projeki
[SMamICs_s120 cu310.0P - S5THIZS - [Ele  wie |
Steuerungshohet abgeben | .. ﬂ 5 ollwertvorgabe ]

—
0% w00 % anz

= - Tinin
[31] Einschaltbereit - "EINAUS1™ = *0/1" setzen (p0840)

- m [ usgangstieauenz geplattet 2
Dreheahl 00 00 1/min 00 Hz

AUST Freigel

e
g ﬁﬂgg Fre\gahz 0 Ausgangsspannung geglatet a

b
Belreh freigeben 00 vetf
Hochlaufgeber Freigabe

8Hucmav her Start

Matorstram: 000 Aeff
nn_x

Sollver

Ld
Wtz #y Stovetofel [ Fefier Kanfigdaten | [ Ausgabe Ziskyster | % O ]
Dracken Sie FL, um HiFs 2u erhalten. ISteuerhoneit[Antriebssteuertatel] - Stopp mit Leertaste ). PC Adant

Abbildung 53

Hinweis

Far die Nutzung weiterer Funktionen:

= Siehe Handbuch fir Siemens Sinamics S120 - Serie oder
wenden Sie sich an den Support der Firma Siemens.
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SCHUNK ("

9

9.1

Grundeinstellung

Einstellung
Geschwindig-
keitsregler

Einstellung
Positionsregler

Einstellung
Stromregler

Regelparameter

Bosch IndraDrive C - HCS02 - Serie

1. Postitionsregler einstellen
2> Kp=0,5

2. Geschwindigkeitsregler einstellen
2>Kp=1;Tn=0

3. Stromregler einstellen
2> Kp=30;Tn=3

4. Drehzahlregelkreis Filter setzen
- Drehzahlregler-Glattungszeitkonstante = 0

1. Motor im Geschwindigkeitsmodus mit konstanter
Geschwindigkeit von 15 U/min bewegen.

2. Kpin 0,5 Schritten erhéhen bis Motor zu Schwingen anfangt.

3. Schwingen verringern: durch Erhéhen der Drehzahlregler-
Glattungszeitkonstante.
Wenn nicht méglich: Drehzahlregler-Glattungszeitkonstante
auf 0 setzen und Kp verringern bis keine Schwingung mehr
vorhanden ist.

4. Die Halfte des Grenzwertes fiir Kp wahlen.

5. Hoher Wert Tn wahlen
- je nach Last

6. Tn verringern bis Motor zu Schwingen beginnt.

7. Das Doppelte des Grenzwertes fur Tn wahlen.

=> Kp erhdhen bis gewunschte Positionierzeit erreicht ist.
- Auf Uberschwingen achten!

= Kp erhéhen bis Stromkurve wie gewilnscht geglattet ist. (Mit
Hilfe von Oszilloskopfunktion Stromkurve sichtbar machen)
- Auf Gerauschentwicklung bzw. Schwingverhalten achten!

56
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Regelparameter

9.2 Siemens Sinamics S120 - Serie

Zur Ermittlung der Regelparameter, stellt Siemens die Funktion
»<Automatische Reglereinstellung” zur Verfugung.

{*F STARTER - Temperaturtests_STM - [Trace]
E Projekt  Messfunkbion Bearbeiten Zielsyskem  Ansi

|| [S| S| 4 |Fl@] o] ||\
st S /| k1

= @ Temperaturtests_STM
’._1 Einzelantriebsgerak einfigen
=il SINAMICS_S120_CU310_DP
® | Autoratische Konfiguration
» Ubersicht
» Konfiguration
» Topologie
+ -p-m Contral_Unit
+-/_] Ein-{&usgabe-Kompanenten
| =[] 5TMZ10
B DCC-Plan sinfiigen
»ﬁ- Drwive Mavigator
» Korfiguration
» Steuerlogik
» Technologie
» Steuerung/Regelung
B Funktionen
* Meldungen und Uberwachungen
» Inbetriebnahme
> Steuertafel
3 Trace
» Funktionsgeneratar
> Messfunktion
> |Aut0matische Reglereinstellungl
» stehendefdrehends Messung
+- 3 Kommunikation
 Diagnose

1] [ F- [

¥

Abbildung 54

Hier die Steuerhoheit holen,...

Stewerhoheit holen ! I | ‘ ‘ | | | 2 ‘

Abbildung 55

...und Sicherheitshinweis akzeptieren:

Lebenszeicheniiberwachung
v aktiv

Ubenwachungszeit 1000 me

Diese Funktion darf nur unter Beachtung
i:f er ent henden Sicherheitzhinwei

t werden. Bei Nichtbeach

kinnen Personen- und Sachschaden die

Folge sein.
Sicherheitshinweise
ﬂ Akzeptieren Abbrechen | Hilfe: |

Abbildung 56
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Regelparameter
Den Antrieb freigeben:
Steuerhoheit abgeben | | IT.|1E"/$| ‘ | ? ‘
Abbildung 57
Jetzt kdnnen die einzelnen Schritte zur Parameterermittiung aus-
gefuhrt werden.
Parameterermittiung

Steuerhoheit abgeben ! | ’T @E| | | ? |
==,

Abbildung 58

1. Sicherstellen, dass sich keine Personen im Gefahrenbereich
befinden und keine Gegenstande beschadigt werden kénnen.

2. Den Warnhinweis bestatigen:

Automatische Reglereinstellung ﬁ‘

& Vorsicht beim Benutzen der Messfunktion !
Beim Durchfihren der Messung fuibrt der Antieb entsprechend der Parametrienung der Messtunktion
[2.B. Offset, dmplitude, Messzeit) eine Bewegung aus.
Bitte stellen Sie sicher. dass sich keine Personen im Gefahrenbereich aufhalten und

durch diese Bewegung keine Beschadigung der Anlage oder Maschine [z. B. durch
mechanische Endlage] auftreten kann.

‘Wallen Sie fortfahien ?

Abbildung 59

Nun werden die Regelparameter automatisch ermittelt. In den
ersten beiden Schritten wird die Mechanik im oberen und unteren
Frequenzbereich vermessen.

3. Nachsten Warnhinweis bestatigen:

Automatische Reglereinstellung X

& Vorsicht beim Benutzen der Messfunktion !

Filf dizse Messung wird der Anitieb stiomgeregelt betisben. Beim Durchfiifren der Messung filit
der Anliieb er der (2.B- Dlffset, Ampltude, Messze) bei
richt festgebremsten Achsen eine Bewegung aus.

Bitte stellen Sic sicher, dass sich keine Personen im Gefahrenbereich aufhalten und
durch diese Bewegung keine Beschadigung der Anlage oder Maschine (2. B. durch
mechanische Endlage] auftieten kann.

Sorgen Sie dafiir, dass héngende Achsen festgebremst sindl
Fall ine Motorhaltebiemse am Antrieb ist, wird diese ngesteust

Ansonsten sorgen Sie bilte bei bei hangenden Achsen durch zustzliche Mabinahmen fiil eine
mechanische Blockierung

“whallen Sie forttahren ?

) .

Abbildung 60

58
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Regelparameter

4. Das Feld ,Ubernahme* auswahlen.

12 CILET | NIEIREEE Fran)
1995.000 Hz
0.7o0
1999.000 Hz
0.700

ez Fiter |Tiefhass: PT21(1)
1839.000 Hz
0.700
1995.000 Hz
0.7o0

PT2 (1) Tiefpass: PT2(1)

| 5351000 hizi Optimierte Einstellungen

0.700 i Antrish bermehmen

! 1999000 Hz -
Ubermnahme

0.700

AdapterPROFIELS) Online-Modus

MM

Abbildung 61

5. Zum Schluss die Ubernahme bestatigen, damit die neuen
Parameter in den Umrichter Ubertragen werden:

Drehzahlreglereinstellungen in STM210 iibernehmen (ITRC: 26801)

Die Reglereinstellungen wurden fur folgende Antriebskanfiguration ermittelt
DDS: 0MDS: 0EDS: O

des Antriebsgerates oder im PG gespeichert sind,
Bei Bedarf fiibren Sie dazu bitte noch folgende Aktionen durch;

1. Steuerhoheit abgeben

2. R&M nach ROM kopieren
3 Laden in PG

4. Projekt speichern

ﬁ' Mein Hilfe

1
A Sollen die i Reglerei Il in den Antrieb iibernommen werden?

Bitte heachten Sie, dass nach der [bernahme die Einstellungsn noch nicht ausfalisicher auf der CF-Karte

Abbildung 62

Der Motor kann jetzt mit den neuen Parametern betrieben wer-

den.

Hinweis

Das Autotuning von Siemens wahlt eine recht harte Umrichter-
einstellung, wodurch es zu einer starken Gerauschentwicklung

kommen kann.

Um die Gerauschentwicklung zu verringern, empfiehlt es sich den
Verstarkungsfaktor KP des Geschwindigkeitsreglers um 30-50%

zu reduzieren.
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Fehlerbehebung

10 Fehlerbehebung

10.1 SCHUNK Torque Motor STM

10.1.1 STM dreht sich nicht

Mogliche Ursache MaRnahmen zur Behebung

= Prufen der Zuleitungen auf Defekte

Unterbrechung in den Zuleitungen = Priifen der elektrischen Anschliisse
(siehe Kapitel 7.2, Seite 29)

=>» Prifen der Einstellungen des Umrichters

Keine B freigab
eine Bewegungsireigabe (siehe Handbuch des Umrichters)

= Prifen, ob am Ausgang des Umrichters Spannung anliegt.
Liegt keine Spannung an:

Umrichter ist defekt a) Prifen der Anschlussbelegung
(siehe Kapitel 7.2, Seite 29)

b) siehe Handbuch des Umrichters

Sollwertleitung bzw. Kommunikation

zwischen Master und Umrichter ist = Prifen der Sollwertleitung und der Kommunikation.
unterbrochen

= Prifen der Mechanik.
Rotor ist mechanisch blockiert = Ebenheit an die Montageflache prufen.

(siehe Kapitel 7.1, Seite 26)

= Drehgeber und Drehgeberverbindung prifen und falls
Drehgeber defekt defekt muss der STM mit Reparaturauftrag an SCHUNK
geschickt werden.

=> Differenz der Windungswidersténde prufen. Die Differenz
nicht Uberschreiten.

Windungsschluss im Motor = Wenn die Differenz zwischen den einzelnen Motorphasen

grosser ist als 0.1 Ohm, muss der STM mit

Reparaturauftrag an SCHUNK geschickt werden.

Schutzleiterpriifung durchfiihren.

vV

Elektrische Verbindung und Stecker auf Erdschluss
Erdschluss durch Feuchtigkeit oder Uberprifen.

Erdschluss durch elektrischen Defekt | 9 Falls der STM bei gezogenem Leistungsstecker einen
Erdschluss aufweist, muss der STM mit Reparaturauftrag
an SCHUNK geschickt werden.

=>» Prifen der elektrischen Anschllsse.

Phasen sind fehlerhaft angeschlossen
! g (siehe Kapitel 7.2, Seite 29)

Einstellungen am Umrichter stimmen | =» Prifen der Parameter und Einstellwerte.
nicht (siehe Handbuch des Umrichters)
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Fehlerbehebung

Mogliche Ursache MaBnahmen zur Behebung

= Prifen der elektrischen Anschliisse.

Motorphasen oder Encoder-Signale (siehe Kapitel 7.2, Seite 29)

vertauscht . . .
= Gebersignale und Schirm des Geberkabels prifen.

Tabelle 21

10.1.2 STM geht durch
Mégliche Ursache MaBnahmen zur Behebung
Umrichter-Einstellung sind nicht opti- | =» Umrichter-Einstellungen priifen (Motordrehrichtung und
mal Geberzahlrichtung).
Unzureichende Spannungsversorgung | =» Stabilitat der Versorgungsspannung priifen. Trafos anstatt
des Leistungsteils des Umrichters Schaltnetzteilen verwenden.
Tabelle 22

10.1.3 STM schwingt

Mogliche Ursache MaRnahmen zur Behebung

Uberbelastung des Motors = Auslegung prifen
= Belastung reduzieren
= Umrichter-Einstellungen prifen

Umrichter-Einstellung sind nicht opti- | = Umrichter-Einstellungen prifen
mal

Tabelle 23

10.1.4 Lagergerausche

Mogliche Ursache MaRnahmen zur Behebung
Fehlerhafte Montage = Ebenheit an die Montageflache prufen.
(siehe Kapitel 7.1, Seite 26)
Falsche Parametrierung = Prufen der Parameter und Einstellwerte.
(siehe Handbuch des Umrichters)
Lager durch Uberlastung defekt = Modul mit einem Reparaturauftrag zu SCHUNK schicken.
Tabelle 24
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Fehlerbehebung

10.1.5 Fehlermeldung der Wicklungstemperatur
Mégliche Ursache MaBnahmen zur Behebung
Elektrische Verbindung zum Tempera- | & Widerstand zwischen Umrichter und Temperatursensor im
tursensor ist defekt STM prifen und falls nétig die elektrische Verbindung
ersetzten.

Temperaturfihler defekt Widerstand des Temperaturfuhlers prifen.

vV

Falls der Widerstand bei Raumtemperatur gréRer als 630
Ohm ist, den STM mit Reparaturauftrag an Schunk
schicken.

Thermische Uberlastung des Motors Belastung reduzieren.

Vo

Motor auf warmeleitende Materialien montieren, um
Uberschussige Motorwarme abzuleiten.

= Prifen der Mechanik.

Rotor ist mechanisch blockiert = Ebenheit an die Montageflache prufen.
(siehe Kapitel 7.1, Seite 26)

Gebersignale sind fehlerhalft; = Spannungsversorgung des Gebers prifen.
Schirm der Encoderleitung ist nicht = Gebersignale und Schirm des Geberkabels prifen.
angeschlossen.
Uberbelastung des Motors; = Auslegung prifen.
Uber- bzw. Unterspannung liegt vor = Belastung reduzieren.

= Umrichter-Einstellungen prifen.

= Leistungsspannungsversorgung prifen.

Tabelle 25
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Wartung und Pflege

11 Wartung und Pflege

1.1 Wartungs- und Schmierintervalle

A GEFAHR

Todliche Verletzungen durch Stromschlag moglich!

Wenn die elektrischen Anschlisse vom Modul geldst werden,
wahrend diese noch unter Spannung stehen, kann es zu Licht-
bogenbildung kommen.

= Energieversorgung abschalten.

= Nur entsprechend geschultes Fachpersonal am Modul
arbeiten lassen.

O ACHTUNG

Bei Betriebstemperaturen in der Wicklung des Motors liber
60 °C harten die Schmierstoffe schneller aus!

=> Intervall entsprechend verringern.

Wir empfehlen die Wartung und den Dichtungswechsel bei der
Firma SCHUNK durchfilhren zu lassen, da der Rotor mit einer
Montagevorrichtung ausgerichtet und montiert werden muss.

Wartungsintervalle BaugroRe STM 560V
Intervall Lagerfettung [h] 20.000
Sichtprufung [h] 2.500
Tabelle 26

Diese Angaben beziehen sich auf den Einsatz des STM unter
normalen Betriebs- und Umgebungsbedingungen:

* saubere Werkstattatmosphare
* Kein Spritzwasser

* wenig Abrieb- oder Prozessstaube

11.2 Modul zerlegen

Das Modul darf nur durch die Fa. SCHUNK zerlegt und repariert
werden. Bei Zuwiderhandlung erlischt die Gewahrleistung.
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11.3

Sichtprifung

Akustische
Lagerprifung

Reinigung

Modul warten

Fur Wartungsarbeiten oder Reparaturen schicken Sie das Modul
komplett mit einem Reparaturauftrag an SCHUNK.

Fir eine einwandfreie Funktion vom STM ist eine regelmafige
Sichtkontrolle aller Zuleitungen die Voraussetzung.

= Bei defekten Zuleitungen, Maschine sofort aul3er Betrieb
setzen.

= Beschadigte Anschlusskabel ersetzten.

Prifen Sie den STM alle 2500 Betriebsstunden bzw. einmal jahr-
lich auf Lagergerausche:

Lagergerausche Weiteres Vorgehen
gleichmafige (Lager Alles okay, STM kann weiter betrieben
typische) Gerausche werden.

ungleichmaRige Schleif- | Aufstellung des Motors falsch:

gerausche = Ebenheit an Montageflachen priifen

(siehe Kapitel 7.1, Seite 26)

laute ungleichmaRige Aufstellung des Motors falsch:
Gerausche / Motor lauft

) = Ebenheit an Montageflachen priifen
unruhig

(siehe Kapitel 7.1, Seite 26)
oder Lager defekt:

= Wenden Sie sich an lhren SCHUNK
Ansprechpartner und schicken Sie den
STM mit einem Reparaturauftrag zu
SCHUNK.

Tabelle 27
Reinigen Sie den STM trocken in regelmaRigen Abstanden, um
alle Verschmutzungen zu entfernen.

Bei Verschmutzung des Gehauses bitte nur trocken reinigen z.B.
mit einem Tuch. Nicht tauchen oder absprihen!

Alle Wartungsarbeiten sind abgeschlossen:

=>» Vorgesehene Sicherheitseinrichtungen wie Abdeckungen und
Schutzschalter wieder anbringen.
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Transport, Lagerung und Entsorgung

12

12.1

12.2

Transport, Lagerung und Entsorgung

Transport

Die Verpackung muss den Antrieb vor allen aufderen
Einflissen (wie z.B. mechanische Sté3e und Feuchtigkeit)
schitzen.

Modul gegen St6RRe sichern!

Das Modul so verpacken, dass die elektrischen Zuleitungen
den Transport nicht stéren und die elektrischen Zuleitungen
selbst nicht beschadigt werden.

Klimaklasse 2K3 nach EN50178 einhalten.

Transporttemperatur -5 bis +60°C, max. 20 K/Stunde
schwankend.

Transport-Luftfeuchtigkeit: relative Feuchte 5%-95% nicht
kondensierend.

Bei Transport und Handhabung darauf achten, dass keine

Bauelemente verbogen oder Isolationsabstande verandert
werden.

Der STM enthalt elektrostatisch gefahrdete Bauelemente.
Eine elektrostatische Aufladung des STM vermeiden!

Verpackung

Kartonverpackung mit Papier-Aufschaumung

Maximale Stapelhdhe betragt drei Stick!
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12.3

12.4

Lagerung

Den Antrieb (STM) gegen Einwirken von Feuchtigkeit
schutzen.

Die Lagertemperatur sollte zwischen +5°C und +60°C
betragen.

Der Lagerungsort muss sauber, trocken und gut bellftet sein.
Keine Lagerung im Freien zulassig!

Betauung ist nicht zulassig!

Klimaklasse 1K4 nach EN50178 einhalten.

Max. Stapelhéhe von drei verpackten Modulen beachten.

Entsorgung

Die vor Ort gesetzlich geltenden Entsorgungsvorschriften
beachten.

Umweltgerechte Entsorgung uUber die jeweiligen
Recyclinghtfen bzw. Werkstoffhéfen.

Die Schunk GmbH & Co. KG ubernimmt keine Verantwortung
fur Folgen aus einer unsachgemafien Entsorgung durch den
Kunden.
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Zeichnung
13  Zeichnung
13.1 STM 135
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Abbildung 63 Male des Torquemotors STM
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13.2 STM 170
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Abbildung 64 MalRe des Torquemotors STM
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Zeichnung

13.3 STM 210
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Abbildung 65 Male des Torquemotors STM
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EG-Konformitatserklarung

14 EG-Konformitatserklarung

Im Sinne der EG-Niederspannungsrichtlinie 2006/95/EG, Anhang Ill B
Hersteller/ SCHUNK GmbH & Co. KG.
Inverkehrbringer Spann- und Greiftechnik

Bahnhofstr. 106 — 134

D-74348 Lauffen/Neckar

Hiermit erklaren wir, dass folgendes Produkt:

Produktbezeichnung: Elektrisches Drehmodul Typ STM 560V
Typenbezeichnung: STM 135/STM 170/ STM 210
Seriennummer: 0306830...0306838 / 0306840...0306848 /0306850...0306858

in der gelieferten Ausflihrung folgenden einschlagigen Bestimmungen entspricht:
EG-Niederspannungsrichtlinie 2006/95/EG, Anhang |
EG-Richtlinie Elektromagnetische Vertraglichkeit (2004/108/EG, i.d.F. 89/336/EWG)

Angewandte harmonisierte Normen, insbesondere:

EN ISO 12100-1 Sicherheit von Maschinen - Grundbegriffe, allgemeine Gestaltungsleit-
satze - Teil 1: Grundsatzliche Terminologie, Methodologie (ISO 12100-
1:2003)

EN ISO 12100-2 Sicherheit von Maschinen - Grundbegriffe, allgemeine Gestaltungsleit-
satze - Teil 2: Technische Leitsatze (ISO 12100-2:2003)

EN 60204-1:2006 Sicherheit von Maschinen - Elektrische Ausristung von Maschinen - Teil
1: Allgemeine Anforderungen (IEC 61000-6-2:2005 (modifiziert))

EN 61000-6-2:2005 Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) - Teil 6-2: Fachgrundnormen -
Storfestigkeit fur Industriebereiche (IEC 61000-6-2:2005)

EN 61000-6-4:2007 Elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) - Teil 6-4: Fachgrundnormen -
Stoéraussendung flr Industriebereiche (IEC 61000-6-4:2006)

EN ISO 9409-1:2004 Industrieroboter - Mechanische Schnittstellen - Teil 1: Platten (ISO 9409-

1:2004); Deutsche Fassung EN ISO 9409-1:2004

Folgende nationale oder internationale Normen (oder Teile/Klauseln daraus) und Spezifikationen wur-
den angewandt:

Die beiden letzten Ziffern des Jahres, in dem die CE-Kennzeichnung angebracht wurde lauten: 10

I

Ort, Datum/Unterschrift: Lauffen, Januar 2010 ppa.

Angaben zum Unterzeichner Leitung Entwicklung
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GERMANY - HEAD OFFICE

SCHUNK GmbH & Co. KG
Spann- und Greiftechnik
Bahnhofstrasse 106 — 134
D-Lauffen/Neckar

Tel. +49-7133-103-0

Fax +49-7133-103-2399
info@de.schunk.com
www.schunk.com

R
I—
AUSTRIA

SCHUNK Intec GmbH
Holzbauernstr. 20

4050 Traun

Tel. +43-7229-65770-0
Fax +43-7229-65770-14
info@at.schunk.com
www.at.schunk.com

| o

BELGIUM, LUXEMBOURG

SCHUNK Intec N.V./S.A.
Bedrijvencentrum Regio Aalst
Industrielaan 4, Zuid 11l

9320 Aalst-Erembodegem
Tel. +32-53-853504

Fax +32-53-836022
info@be.schunk.com
www.be.schunk.com

Kontakte

*

CANADA

SCHUNK Intec Corp.

190 Britannia Road East,
Units 23-24

Mississauga, ON L4Z 1W6
Tel. +1-905-712-2200

Fax +1-905-712-2210
info@ca.schunk.com
www.ca.schunk.com

b i

*

CHINA
SCHUNK Intec Precision

Machinery Trading (Shanghai)

Co., Ltd.

Xinzhuang Industrial Park
479 Chundong Road
Minhang District
Shanghai 201108

Tel. +86-21-51760266
Fax +86-21-51760267
info@cn.schunk.com
www.cn.schunk.com

CZECH REPUBLIC

SCHUNK Intec s.r.o.
Drazni 7

627 00 Brno

Tel. +420-545 229 095
Fax +420-545 220 508
info@cz.schunk.com

www.cz.schunk.com

DENMARK

SCHUNK Intec A/S
Storhaven 7

7100 Vejle

Tel. +45-43601339
Fax +45-43601492
info@dk.schunk.com
www.dk.schunk.com

FRANCE

SCHUNK Intec SARL
Parc d’Activités des Trois
Noyers 15, Avenue James de
Rothschild
Ferriéres-en-Brie

77614 Marne-la-Vallée
Cedex 3

Tel. +33-1-64 66 38 24
Fax +33-1-64 66 38 23
info@fr.schunk.com
www.fr.schunk.com

N L7
2N

GREAT BRITAIN, IRELAND

SCHUNK Intec Ltd.
Cromwell Business Centre
10 Howard Way,
Interchange Park

Newport Pagnell MK16 9QS
Tel. +44-1908-611127

Fax +44-1908-615525
info@gb.schunk.com
www.gb.schunk.com

HUNGARY

SCHUNK Intec Kft.
Széchenyi ut. 70.
3530 Miskolc

Tel. +36-46-50900-7
Fax +36-46-50900-6
info@hu.schunk.com
www.hu.schunk.com

INDIA

SCHUNK Intec India Private
Ltd. # 80 B, Yeswanthpur
Industrial Suburbs,
Bangalore 560 022

Tel. +91-80-40538999

Fax +91-80-41277363
info@in.schunk.com
www.in.schunk.com

ITALY

SCHUNK Intec S.r.l.

Via Barozzo

22075 Lurate Caccivio (CO)
Tel. +39-031-4951311

Fax +39-031-4951301
info@it.schunk.com
www.it.schunk.com
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JAPAN

SCHUNK Intec K.K.
45-28 3-Chome Sanno
Ohta-Ku Tokyo 143-0023
Tel. +81-33-7743731

Fax +81-33-7766500
s-takano@tbk-hand.co.jp
www.tbk-hand.co.jp

POLAND

SCHUNK Intec Sp.z o.0.
ul. Stoneczna 116 A
Stara Iwiczna

05-500 Piaseczno

Tel. +48-22-7262500
Fax +48-22-7262525
info@pl.schunk.com
www.pl.schunk.com

MEXICO, VENEZUELA

SCHUNK Intec S.A. de C.V.
Calle Pirineos # 513 Nave 6
Zona Industrial Benito Juarez
Santiago de Querétaro,

Qro. 76120

Tel. +52-442-211-7800

Fax +52-442-211-7829
info@mx.schunk.com
www.mx.schunk.com

NETHERLANDS

SCHUNK Intec B.V.
Speldenmakerstraat 3d
5232 BH ‘s-Hertogenbosch
Tel. +31-73-6441779

Fax +31-73-6448025
info@nl.schunk.com
www.nl.schunk.com

RUSSIA

OO0 SCHUNK Intec
ul. Samojlovoj, 5, lit. C
St. Petersburg 192102
Tel. +7-812-326-78-35
Fax +7-812-326-78-38
info@ru.schunk.com
www.ru.schunk.com

SLOVAKIA

SCHUNK Intec s.r.o.
Mostna 62

949 01 Nitra

Tel. +421-37-3260610
Fax +421-37-6421906
info@sk.schunk.com
www.sk.schunk.com

Y %
/. \
Nt
SOUTH KOREA

SCHUNK Intec Korea Ltd.
# 907 Joongang

Induspia 2 Bldg.,

144-5 Sangdaewon-dong
Jungwon-gu, Seongnam-si
Kyunggi-do, 462-722

Tel. +82-31-7376141

Fax +82-31-7376142
info@kr.schunk.com
www.kr.schunk.com

SPAIN, PORTUGAL

SCHUNK Intec S.L.U.
Foneria, 27

08304 Mataré (Barcelona)
Tel. +34-937 556 020

Fax +34-937 908 692
info@es.schunk.com
www.es.schunk.com

SWEDEN

SCHUNK Intec AB
Morabergsvagen 28
152 42 Sodertalje
Tel. +46-8 554 421 00
Fax +46-8 554 421 01
info@se.schunk.com
www.se.schunk.com

SWITZERLAND, LIECHTEN-
STEIN

SCHUNK Intec AG
Im Ifang 12

8307 Effretikon

Tel. +41-523543131
Fax +41-523543130
info@ch.schunk.com
www.ch.schunk.com

(&

TURKEY

SCHUNK Intec

Baglama Sistemleri ve
Otomasyon San. ve Tic. Ltd. $ti.
Kulgukyali Is Merkezi

Girne Mahallesi

Irmak Sodak, A Blok, No: 9
34852 Maltepe, Istanbul
Tel. +90-216-366-2111
Fax +90-216-366-2277
info@tr.schunk.com
www.tr.schunk.com

USA

SCHUNK Intec Inc.
211 Kitty Hawk Drive
Morrisville, NC 27560
Tel. +1-919-572-2705
Fax +1-919-572-2818
info@us.schunk.com
www.us.schunk.com
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